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(57) Abstract: The invention concerns a method and a 
device for automatically releasing an automatic parking 
brake at start-up. According to the invention, a transmitted 
torque estimation threshold value (ECT_threshold) is 
determined which enables the vehicle movement to be 
balanced. Then, at start-up a loop for calculating the 
transmitted torque estimation (ECT) is carried out so long 
as the calculated value (ECT) does not exceed the threshold 
value (ECT_threshold). When the threshold is exceeded, an 
automatic parking brake release conmiand is produced. 

(57) Abrege : U invention conceme un precede et un disposi- 
tif de desserrage automatique du frein de parking automatique 
au demarrage. Selon Tinvention, une valeur de seuil d' estima- 
tion de couple transmis (ECT_seuil) est determin6e qui per- 
met d'6quilibrer le mouvement du v^hicule. Puis, lors due 
demarrage une boucle pour calculer Testimation de couple 
transmis (ECT) est effectuee tant que la valeur calcul^e (ECT) 
ne d^passe pas la valeur de seuil (ECT_seuil). D^s que le seuil 
est d6pass6, un ordre de desserrement du Frein de Parking Au- 
tomatique est produit. 
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"DIsposltif et precede de desserrage automatique 
du frein de parking automatique au demarrage" 

La presents invention concerne un precede et un dispositif 
de desserrage automatique du frein de parking automatique au 
d6marrage. 

Dans I'etat de la tecfinique, on a deja propose de realiser 
des freins de parking electriques qui remplacent !es freins de 
parking manuals. 

Le frein de parking 6!ectrique est associe ^ un calculateur 
qui permet, en fonction de divers signaux de fonctionnement du 
y§liicule, de realiser son desserrage automatique sans 
intervention directe du conducteur. 

Dans l'§tat de la teclinique, on a aussi propose un syst^me 
d'assistance au demarrage en c6te, utilisant le frein de parking 
15 automatique, et qui se fonde sur la detection notamment du degr6 
de I'enfoncement de Ia'p6da!e de I'embrayage pour en d^duire le 
couple moteur disponible ^ la roue d'une part, et d'autre part a 
•'intention du conducteur de realiser un decollage du vehicule 
albrs que ce dernier est maintenu dans la pente par 
20 I'actionnement du frein de parking automatique. 

Le systems ci-dessus fonctionne de manldre correcte. 
Cependant, les inventeurs ont constats que la solution 
presentait un certain coQt qu'il convenalt de redulre. lis se sont 
rendus compte que la suppression du capteur de position de la 
25 pedale d'embrayage est un moyen qui permet de redulre ce coQt. 

Dans le m§me ordre d'id6es, dans la solution 
prec§demment d§veloppee, Tutilisation de I'informatlon de la 
position de la p§dale d'embrayage doit etre transformee en une 
valeur de couple transmis ^ la roue, ce qui complique 
30 notablement les moyens de calcul du controieur de desserrage. du 
frein de parking automatique lorsque ce dernier travaille en 
assistance de demarrage en cote. 

Pour porter remdde a ces inconv^nients de I'etat de la 
technique. la presente invention concerne un precede 
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d'assistance au demarrage d'un vehicule comportant un groupe 
motopropulseur et un Frein de Parking Automatique 6qulp§ d'un 
moyen pour ex§cuter un ordre de desserrage ou de d6sactlvation 
du frein de parking. Le proc6de de I'invention consiste a executer, 
5 au moins aprds une phase de" demarrage du groupe 
motopropulseur : 

• Une 6tape d'estimation d'une valeur de couple transmis qui 
equilibre le vehicule dans la pente ; 

• Une boucle consistent a executer un caicul incremental d'une 
10 estimation du couple transmis reellement d I'instant donne tant 

que I'estimation du couple transmis reellement est insuffisante 
a surpasser Testimation de couple transmis ; puis 

• Une 4tape de production d'un ordre de desserrage ou de 
desactivation du Frein de Parking Automatique. 

15 Selon un aspect du precede. I'etape d'estimation d'une 

valeur de couple transmis qui Equilibre le v§hicule dans la pente 
comporte une etape pour calculer un module statique du vehicule 
dans la pente ^ partir d'une mesure d'un angle d'inclinaison 
delivree par un capteur de pente et de la connaissance d'une 

0 valeur determinee representative du rapport de transmission. 

Selon un aspect du precede, la mesure d'un angle 
d'inclinaison 6tant inferieure a un seuil donne, I'estimation d'une 
valeur de couple transmis qui §quilibre le vehicule dans la pente 
est augmentee d'une valeur d6termin§e. 

5 Selon un aspect du precede, la valeur determinee 

d'augmentation de I'estimation d'une valeur de couple transmis 
qui equilibre le vehicule dans la pente depend de la mesure de 
Tangle d'inclinaison. 

Selon un aspect du proc6d§, r§tape de caicul incremental 

0 comporte : 

- une etape de lecture d'une valeur de couple moyen efficace 
associee a I'etat dynamique du groupe motopropulseur ; 

- une etape de lecture d'une valeur de regime du moteur; 
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- une etape de calcul de la derivee. temporelle du regime 
moteur ; 

- une etape de determination du moment d'inertie du groupe 
motopropulseur et de calcul du couple resistant sous la forme 
d'un produit du moment d'inertie' du groupe motopropulseur 
par la d6riv§e temporelle du. regime moteur ; 

- une etape de determination d'une estimation de couple 
transmis selon une relation de la forme : ECT = Cme - Jmot x 
dlVm 

dt ' 

Selon un aspect du precede. 11 est prevu une etape de re 
synchronisation de la lecture d'une valeur de couple moyen 
efficace et d'une valeur de regime du moteur de sorte que chaque 
couple de valeurs .{Cme. Wm) corresponde k un mgme Intervalle 
de temps. 

Selon un aspect du precede, 11 est pr§vu de rajouter un" 
d6lai predetermine, preferentiellement egal a trois p^riodes de 
passage au Point Mort Haut du moteur thermique du groupe 
motopropulseur, sur |a valeur de re-synchronlsatlon de la valeur 
de couple moyen estlme pour tenir compte notamment du deiai 
d'attehte de remplissage du collecteur et de I'execution de 
Tallumage. 

Selon un aspect du precede, I'etape de re synchronisation 
consiste a appliquer la re synchronisation sur la valeur derivee 
D_Wm du regime moteur Wm entre deiix echantillons sepgres par 
25 une duree de re synchronisation notamment selon la relation : 
D_Wm = [Wm(8)-Wm(1)]/duree, dans laquelle « duree » determine 
la periode de re synchronisation et Wm(1) et Wm(8) les valeurs 
de debut et de fin de periode de re synchronisation. 

Selon un aspect du precede, retape d'estimation de couple 
transmis (ECT) cemporte la comparaison d'une valeur 
d'estimation de couple transmis (ECT) ^ une valeur 
predeterminee de seuil (ECTseuil) de sorte que si le seuil est 
depasse un test d'un compteur incremente lors de chaque etape 
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d'estimation de couple trans.mis (ECT) par rapport a un seuil 
predetermine (SminJoop_Delay), de sorte que si !e seuil sur le 
compteur est depasse un ordre d'autorisation de desserrage du 
Frein de Parking Automatique soit gen§r6. 
5 Selon un aspect du precede, I'etape d'estimation de couple 

transmis ECT comporte de plus une §tape de decalage 
predetermine de fagon ^ reduire I'effet perturbateur de la mise en 
marche et de I'arret de certains consommateurs secondaires 
(Consommateurs) d'energie ou de puissance fournie par le moteur 

10 thermique, en effectuant rcperatlon : 

ECT_Corr_k = ECT_k-+ g(Consommateurs) 
de sorte que soit determinee la plage dans laquelle le 
moteur peut etre considere comme au repos- et la plage pendant 
laquelle un decalage g(Consommateurs) sur I'estimation de 

15 couple transmis peut etre realise. Selon I'invention, quatre 
criteres ou tests sont realises simultanement pour parvenir S un 
tel decalage. 

Selon un aspect du precede, le decalage est effectue 
Tissue d'un test au cours duquel quatre conditions sont 
20 combinees : 

Wm < Smax_Wm_idIe 

ABS(D_Wm) <, Smax_D_M_idle 

THETA_Acc ^ Smax_accjdle 

D_Acc ^0. 
25 Conditions dans lesquelles : 

Smax_WmJdle represente une valeur de seuil en dessous de 
laquelle le regime moteur indique que le moteur est en etat de 
repos ou regime de ralenti ; 

Smax_D_MJdle repr6sente une valeur de seuil en dessous de 
30 laquelle la valeur absolue ABS(D_Wm) de la derivee temporelle 
du regime moteur D_Wm indique que le moteur est en etat de 
repos ou regime de ralenti ; 

Smax_accjdle represente une valeur de seuil en dessous de 
laquelle le degre d'enfoncement de la pedale d'acceierateur 
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THETA_Acc indique que ie moteur est en §tat de repos ou regime 
de ralenti ; 

D_Acc represente la deriv§e temporelle du degr6 d'enfoncement 
THETA_Acc de la pedale d'acc6l§rateur qui est negative iorsque 
5 Ie conducteur releve le pied de la p^dsile d'accelerateur ; 

de sorte que si le test est negatif, le controle retourne ^ 
I'initialisation d'un compteur CPTR. le groupe motopropulseur 
etant repute non connects, aux roues motrices. ; 
et de sorte que si le test est positif, le controle passe a un test oil 
on regarde si Ie compteur CPTR est inferieur a une valeur de 
seuil CPTR_seuiI predeterminee ; 

de sorte que si le test est positif, le controle passe a une §tape au 
cours de laquelle une valeur de d^calage « offset ». initialement 
nulle Iorsque le compteur CPTR est lul-mgme initialise a r§tape, 
15 est augmentee de la valeur de I'estimation ECT en cours ; 

puis, la valeur de compteur CPTR 6tant incr6ment§e d'un 
pas lors d'une §tape et le contrCle retourne ^ I'etape de test ; 
de sorte que si le test est negatif, la valeur offset est transmise a 
une routine de calcul d'une valeur de decalage de I'estimation de 
couple transmis ECT, valeur de decalage notee « offset_ECT » 
qui est egal au rapport de la valeur « offset » calcul^e lors de 
I'etape avec la valeur CPTR du compteur qui vaut. a ce moment 
la. CPTR_seuil. 

Selon un aspect du precede, une 6tape est execut§e pour 
25 produire une information d'activite du conducteur de sorte que 
soit refuse le desserrage du Frein de Parking Automatique en cas 
de remont^e de la p§dale d'accelerateur. 

Selon un aspect du precede, une etape est ex§cutee pour 
d^tecter une demande de demarrage alors que le groupe 
30 motopropulseur n'est pas embraye. 

Selon un aspect du precede. I'etape consiste, sans utiliser 
de capteur d'enfoncement de la pedale d'embrayage, a detecter 
I'etat embraye ^ I'aide de deux cartographies de I'estimation de 
couple transmis en fonction du degre d'enfoncement de la p6dale 
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d'accel§rateur respectivement 6tablies lorsque les roues sont 
embrayees et lorsque les roues ne sont pas embray6es et en 
comparant la valeur de I'estimation de couple transmis S chacune 
des valeurs de cartographies adress§es par la mesure du degr§ 
d'enfoncement de ' la pedale d'acc§l§rateur pour, si la 
comparaison ^ la premiere cartographie est positive produire une" 
information caracterlstique d'un §tat debraye et si la comparaison 
§ la seconde cartographie est positive produire une information 
caracterlstique d'un etat embray§. 

Selon un aspect du precede, I'etape consiste. en utilisant 
un capteur d'enfoncement de la pedale d'embrayage en tout ou 
rien, a produire une Information caracterlstique d'un etat embraye 
ou debraye. 

Selon un aspect du proc6d6. une 6tape pour d6tecter le 
15 r§glme a vide consiste a : 

- comparer I'informatlon de couple moteur estime Cme ^ deux 
fonctions d'estlmatlon de regime g vide en rotation positive 
fp() et en rotation negative fn() ; 

- § appliquer ^ la fonction fp() un gain G_Cme_PV a vide 
applique , sur le couple moteur estime Cme, un d^calage 
Offset_Cme_PV sur la valeur de couple moteur estime en 
position ^ vide, et la valeur en cours Cme pour produire une 
valeur de regime a vide en rotation positive a priori- ; 

- a appliquer a la fonction fn() un gain G_Cme_NV vide 
applique sur le couple moteur estime Cme, un d§calage 
Offset_Cme_NV sur la valeur de couple moteur estime en 
position § vide, et la valeur en cours Cme pour produire une 
valeur de regime a vide en rotation negative a priori ; 

- S comparer la valeur du regime moteur (Wm) pour determiner 
si on se trouve dans un regime a vide positif ou negatif ; 

- ^ autoriser le desserrage du Frein de Parking Automatique 
seulement si aucun regime a vide n'est detecte. 

Selon un aspect du proced6, une etape de detection de 
saturation du moteur thermique a haut regime est ex§cut6e de 
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sorte que soit interdit le desserrage du frein de Parking 
Automatlque en reginfie de saturation. 

Selon un aspect du proc§d6, une 6tape pour produire un 
service de d6marrage « a plat »sans seuil sur I'appui de la fDedale 
5 d'accelerateur consiste : 

- d produire un ordre de desserrage du frein de parking sur la 
seule determination que I'estlmatlon de couple transmis ECT 
est superieure au seuil predetermine ECTseuil et, 
particulidrement sans tester un seuil sur I'appui de la pedale. 

10 d'acc6l§rateur ; 

- S initialiser une variable d'etat lors du d6marrage du vehicule 
pour indiquer que la pedale d'accelerateur n'a pas encore ete 
enfonc6e, la variable etant representee par 
Acc_Was_NonZero = 0 ; 

15 - § lire une variable representative de retat de repos du 
moteur (Repos) ; 

- a trailer la variable Acc_Was_NonZero de sorte qu'elle reste 
a « 1 » des que I'acceierateur a ete appuye et jusqu'^ ce que 
la variable Repos retourne a « 1 » ; 

20 et consiste alors a autoriser le demarrage « a plat » quand la 
variable Acc_Was_NonZero vaut « 0 » et a tester que I'estimation 
de couple transmis ECT est superieure a une valeur de seuil 
ECTSeuil pour autoriser le desserrage du Frein de Parking 
Automatique et ainsi assurer le decollage du vehicule en le 
25 retenant sur une certaine plage d'acceieration. 

Selon un aspect du precede, le service de demarrage « ^ 
plat » est etendu § un service de demarrage en descente, 
premiere Vitesse engagee. 

Selon un aspect du precede, le service de demarrage « a 
plat » est etendu a un service de demarrage en descente, rapport 
de marche arriere engage. 

Selon un aspect du precede, une etape de detection d'un 
exces de tangage et une etape pour interdire le desserrage du 
Frein de Parking Automatique en situation de demarrage si le 
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tangage du vehicule appliqu6 par exemple par un mouvement trop 
important des passagers du vehicule depasse un certain seull 
predetermine. 

Selon un aspect du proc6d6. une 6tape pour determiner un 
5 terme d'antlclpation sur I'ordre de desserrage du Frein de Parking 
Automatlque en fonction de valeurs predetermln^es d'antlclpation 
qui consiste, lors de I'elaboratlon de I'ordre de desserrage du 
Frein de Parking Automatlque. a ex^cuter aussi une etape de 
mesure du degr6 d'enfoncement de la pedale d'acceierateur 

10 Teta_Acc, puis a mesurer une derivee temporelle du signal 
Teta_Acc de degre d'enfoncement, soit D_Acc, et a comparer 
cette valeur instantanee de derivee D_Acc avec un seull 
predetermine Seuil_Anticipe, de sorte que si la Vitesse de 
variation du degre d'enfoncement D_Acc est superieure a une 

15 valeur Seuil_Anticipe, la boucle d'Incrementation de la valeur 
d'estimation de couple transmis ECT soit interrompu avant que le 
test soit vral et pour produire de manlere antlcipee I'ordre de 
desserrage du Frein de Parking Automatlque. 

L'Invention concerne aussi un dispositif d'assistance au 

20 demarrage en cote d'un vehicule comportant un groupe 
motopropulseur et un Frein de Parking Automatlque equipe d'un 
moyen pour executer un ordre de desserrage ou de desactivation 
du frein de parking. Le dispositif de I'invention comporte 
essentiellement un calculateur d'un ordre de desserrage connecte 

25 a un capteur du degre de pente dans laquelle se trouve engage le 
vehicule et a un capteur deiivrant une Information sur le regime 
ou Vitesse de rotation du groupe motopropulseur du vehicule. 

L'invention se caracterlse par le fait que le calculateur 
comporte un moyen d'estimation du couple transmis connecte a 

30 une premiere entree d'un moyen de comparaison dont une 
seconde entree est connectee a un moyen pour produire une 
valeur de seuil de couple transmis correspondant au maintien du 
vehicule, de sorte qu'une borne de sortie dudit moyen de 
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comparaison produlse un ordre de desserrage a destination du 
frein de parking ^lectrique selon le precede de ('invention. 

D'autres caracteristiques et avantages de I'inventlon seront 
mieux compris a I'aide de (a description et des figures annexees 
5 qui sont : 

- la figure 1 : un schema bloc representant un dispositif 
selon I'inventlon ; 

- la figure 2 : un organlgramme representant les stapes 
principales du proced§ de i'inventlon ; 

- les figures 3 a 5 : des diagrammes expllquant un mode de 
realisation permettant de preparer le calcul d''une estimation du 
couple transmis ; 

- les figures 6 et 7 : des moyens permettant d'6laborer un 
ordre de desserrage du frein de parking §lectrlque ; 

- les figures 8 et 9 : un moyen pour traiter I'estimatlon du 
couple transmis generee selon I'enselgnement de I'inventlon ; 

- la figure 10 : un moyen permettant de detecter un 
abandon de tentative de d§marrage en cote par le conducteur ; 

- la figure 1 1 : un moyen permettant de prendre en compte 
le comportement de divers conducteurs sur un vehicule donne ; 

- la figure 12 : un moyen pour detecter un regime du 
moteur d'entraTnement ^ vide ; 

- la figure 13 un moyen pour detecter la saturation du 
regime. 

A la figure 1, on a represents un dispositif d'assistance au 
demarrage en c6te dans un mode de realisation selon 
rinvention. Le v6hlcule sur lequel est Installe le dispositif et le 
frein de parking Slectrique comporte un bus 1 sur lequel transitent 
des signaux provenant du reste du vehicule 2. d'un calculateur de 
contraie du groupe motopropulseur 3 et d'un calculateur de 
contrdle du freinage 4, par exemple de type ABS ™. Le bus 1 est 
un bus de la norme CAN ™_ dans un exemple de realisation. Le 
groupe motopropulseur est compose d'un moteur thermique 
couple a des roues motrices par un dispositif de transmission 
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comportant une boTte de vitesses et un embrayage qui peut §tre 
commande par un automatisme et/ou par le conducteur. Dans 
d'autres modes de realisation, le groupe .motopropulseur peut 
comporter une ou plusieurs machines §lectriques avec ou sans un 
5 moteur thermique. 

Le dispositif d'assistance au demarrage en cote cobpere 
avec un calculateur 5 de contr6le du Freln de Parking 
Automatique 6 qui est aussi connecte au bus 1. Le calculateur 5 
de controle est equipe, ainsi qu'il est connu d'un moyen pour 

10 produire un ordre de serrage du Frein de Parking Automatique. 
d'un moyen pour produire Cm ordre de desserrage du Frein de 
Parking Automatique, lesdits ordres de serrage ou de desserrage 
6tant g6neres sur une llgne de connexion 11 au Frein de Parking 
Automatique proprement dit. Le cas 6ch6ant. le calculateur 5 de 

15 contrOle est equip6 aussi d'un moyen pour retourner sur le bus 1 
du vehicule des informations d'§tat du Frein de Parking 
Automatique. 

Le calculateur 5 de controle du Frein de Parking 
Automatique est connecte par une iigne convenable avec un 

20 capteur de pente 7. Dans d'autres modes de realisation, une 
information sur le degre de pente etant disponible sur le bus 1, le 
capteur 7 est remplace par un moyen equivalent qui pr^leve cette 
information sur le flux de donnees transitant sur le bus 1. 

Le Frein de Parking Automatique utilis§ dans I'invention 

25 comporte principalement un moteur electrique 7 qui est contrdle 
par un contrfileur de moteur electrique 8 dont I'allmentation en 
§nergie electrique est connectee au reseau de bord du v6hicule 9 
et^ la masse §lectrique 10. et dont les paramdtres de commande 
(courant, tension. .ou Vitesse et couple) sont transmis par la Iigne 

30 de commande 1 1 coupl6e au calculateur 5 de controle du Frein de 
Parking Automatique. 

Le moteur electrique 7 coop§re, ainsi qu'il est connu, avec 
un reducteur convenable (non represente) qui entraTne un 
mecanisme 12 represente schematiquement a la figure 1 sous la 
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forme d'une barre mont6e sur I'arbre moteur 13, et dont les 
extremltes portent des cables respectivement 14 et 15 qui sent 
connectes a leurs extr6mlt6s respectivement a un organe de 
commande de freinage 16 pour une roue droite et a un organe de 

5 commande de freinage 17 pour une roue gauche. 

Lorsque le calculateur 5 de contrdle du Frein de Parking 
Automatlque produit un ordre de serrage, un ordre d'activation du 
moteur 6lectrique 7 est transmis par la ligne 11 au controleur 8 
qui realise une mise en rotation du moteur eiectrique 7, de sorte 

10 que le levier 12 tend les cables 14 et 15 avec un effort de serrage 
determine. 

Les parties mobiles 18 et 19 des freins 16 et 17 viennent 
serrer les disques 20 et 21 de sorte que le Frein de Parlcing 
Automatique soit serre. 

15 Lorsque le calculateur 5 de controle du Frein de Parking 

Automatique produit sur la ligne 11 un ordre de desserrage du 
Frein de Parking Automatique. la rotation du moteur eiectrique 7 
est conduite dans I'autre sens et les parties mobiles 18 et 19 des 
freins 16 et 17 sont rel^ches. 

20 En utilisant le dispositif de I'invention, lorsque le vehicule 

se trouve arrete dans une rampe, le capteur de pente 7 delivre un 
signal representatif du degre de pente dans laquelle est arr§te le 
vehicule. 

Par ailleurs, en situation de d6marrage en c6te, le groupe 
25 motopropulseur du vehicule prpduit un couple qui est ou non 
transmis aux roues selon que I'embrayage est. actif ou non et 
selon une fraction qui depend de la position d'embrayage. 

Ainsi qu'on le verra par la suite, le principe de I'invention 
consiste d determiner 'une condition de desserrage du Frein de 
30 Parking Automatique de sorte que le calculateur 5 de controle du 
Frein de Parking Automatique, en fonction de la pente mesuree 
par le capteur 7 et en fonction du regime moteur presente sur le 
bus 1, produise un ordre de desserrage du Frein de Parking 
Automatique de sorte que I'effet de pente etant equilibre par le 
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couple moteur, le vehicule peut se trouver en situation de 
d§collage d§s que le seuil en est d§pass6. 

A la figure 2. on a repr6sent§ un organigramme 
representatif des etapes principales du procede d'assistance lors 
5 du d§marrage en c6te selon I'invention. 

Dans une 6tape 30, on realise une etape de demarrage du 
groupe motopropulseur, puis notamment lorsque le vehicule est a 
I'arrdt, Frein de Parking Automatique a I'etat serre, une etape 
d'initialisation du calculateur 5 de controle du Frein de Parking 
10 Automatique. 

Le contrSle passe ensuite d une etape 31 de determination 
d'une estimation du couple transmis qui correspond au seuil d 
partir duquel le Frein de Parking Automatique peut §tre desserr^ 
sans que le vehicule subisse un rtiouvement de recul. 

15 Le controle passe ensuite S une 6tape 32 au cours de 

laquelle est calculee une estimation du couple transmis S partir 
de rinstant de demarrage, d'une part, et un decaiage ou 
augmentation de couple transmis qui permet d'equiiibrer 
['estimation de couple transrriis de seuil et qui resulte a la fois de 

20 Paction d'acceleration et de Taction d'embrayage dans le cas d'un 
vehicule classique a embrayage et pedale d'acc^lerateur, ou par 
des moyens equivalents dans les cas de v6hicules d'autres types. 

A cette fin, le contrdle passe d un test 33 oil la nouvelle 
valeur d'estimation du couple transmis calculee lors de I'etape 32 

25 est compar6e d la valeur de seuil etablie lors de I'etape 31. Si le 
test est positif, lors d'une etape 34, le calculateur 5 de contrSle 
du Frein de Parking Automatique est programme pour produire un 
ordre de desserrage. Si le test est n§gatif, le calcul d'une 
nouvelle valeur de couple transmis estimee est execute lors de 

30 I'etape 32 et le test recommence en boucle. 

On va maintenant detainer I'etape 31 de calcul d'une valeur 
de seuil sur I'estimation de couple transmis. Cette valeur de seuil 
est definie a partir d'un modele statique du vehicule ainsi que sur 
I'idee que le rapport de transmission applique par le dispositif de 
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transmission intercale entre les roues et le groupe 
motopropuiseur se trouve plac6 sur une valeur d6termin6e de 
rapport de transmission, comme une preml§re vitesse R1 de boTte 
de vitesses § rapports etages. 
5 Dans d'autres modes de realisation, le dispositif 

d'assistance au demarrage en cote coopere avec un moyen de 
detection du rapport de transmission, et particull^rement pour une 
transmission a rapports etages, un moyen de detection de la 
position du levier de vitesse, pour d^tecter si le vehlcule se 

10 trouve place en etat de marche arrlere ou dans d'autres rapports 
de transmission, oe qui permet d'augmenter la sensibility du 
dispositif d'assistance en fonction de la detection de I'intention du 
conducteur, si I'on veut r§aiiser des d§marrages dans d'autres 
rapports que le rapport de premiere. 

15 En designant par a le rapport de transmission, R le rayon 

de la roue, a la pente dans laquelle se trouve le v^hicule, iVI la 
masse du velnicule et g la constante de gravitation, la valeur de 
seuil de I'estimation de couple transmis est definie par un produit 
de termes de la forme : 

20 ECTseuii = M * g * sin(a) * p 

La valeur de seuil ainsi calcul6e indique le couple qu'll est 
n§cessaire d'appliquer S la roue de fagon § maintenir en 6qullibre 
le v§hlcule dans la pente. II est claIr qu'S partir de cette valeur de 
seuil, toute augmentation du couple transmis permettrait un 

25 d^collage du vehlcule. II est done possible a partir de cette valeur 
de seuil produire un ordre de desserrage du frein de parking. 

Le precede et le dispositif d'assistance au demarrage en 
cote de I'invention permettent ainsi, par une estimation du couple 
transmis, de faire executer par le vehicule un demarrage en cote 

30 sans aucune intervention du conducteur sur la palette du frein de 
parking, d'une part, et sans aucun mouvement de recul du 
vehlcule lors de ce demarrage, d'autre part. 
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Dans un mode de realisation, on s'est aper^u que lorsque 
ie capteur de pente produisait une valeur de degre de pente a 
tr^s faible. c'est-^-dire quand la cote est tres peu importante. Ie 
dispositif d'assistance trouve une valeur de seuil de I'estifnation 
de couple de transmission ECTseuii tres proche de 0. et Ie v§hicule 
peut alors, lorsque Ie frein est desserre, se mettre en mouvement 
de mani^re parasite. 

Pour eviter cette situation, on ajoute une valeur 
d'augmentation f qui depend des valeurs de pente detectees et 
qui. lorsque les pentes sont faibles. permet d'augmenter la valeur 
.de seuil de restimation de couple transmis. Dans ce mode de 
realisation, Ie calculateur 5 comporte un moyen pour d§terminer si 
Ie degr6 de pente est inferieur § une valeur donnee et, S la 
reponse positif de cette determination, pour ajouter ^ la 
determination du moyen deja decrit de la valeur de seuil de 
I'estimation de couple transmis ECTseuii. un terme determine en 
fonctlon du degre de pente a. solt f(a). Dans un mode 
d'execution, Ie module de calcul de la valeur de seuil de 
I'estimation de couple transmis comporte done de plus une 
memoire de cartographie, qui comporte une piuralite d'adresses, 
une pour chaque valeur discrete produite par un capteur de pente 
convenable, et chaque adresse contenant une valeur numerlque 
representative de la valeur suppiementaire ^ ajouter au" seuil de 
couple transmis lorsque Ie degre de pente a est faible, et un 
module addltionnant la dite valeur suppiementaire lue sur la 
memoire de cartographie avec la valeur precedemment calcuiee § 
partir des donnees statiques representatives de la statique du 
vehicule dans la pente et pour produire une valeur corrigee de 
I'estimation du seuil de couple transmis d'equiiibre. 

Dans un mode particuiier de realisation, Ie terme f(a) est 
aussi valide en dehors des faibles pentes pour ajouter de 
I'agrement de conduite et/ou de la securite. Son effet est alors de 
retenir un peu plus Ie vehicule lors du decollage. 
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Pour executer I'etape 32 du precede de I'inventlon. le 
calculateur 5 de contrdle du Frein de Parking Automatique 
comporte : 

• un premier module de lecture du couple moyen efficace Cme 
5 qui est fourni par le calculateur du'moteur 3 sous forme d'une 

information circulant sur le bus 1 du vehicule, 

• un deuxi^me module de lecture de la Vitesse instantanee Wm 
de rotation du moteur thermique qui est fourni par le 
calculateur du moteur 3 sous forme d'une information circulant 

10 sur le bus 1 du vehicule, • 

• un troisi^me module permettant de calculer la derivee 

dWm 

temporelle de la Vitesse de rotation a la sortie du groupe 

friotopropulseur a partir de la donnee de la Vitesse de rotation 
ou regime moteur prelev§ par le deuxieme module ; 
15 • un quatridme module pour calculer le produit d'une valeur du 
moment d'inertie Jmot caracterlstique de I'inertie du moteur 
ainsi que la valeur de sortie dudit trolsi^me module ; 

• un cinqui^me module pour soustraire la valeur de sortie du 
quatrieme module, present§e a une entree de soustraction du 

20 cinquieme module, de la valeur de sortie du dit premier module 
de sorte qu'a sa sortie soit presentee une valeur instantanee 
de I'estimation de couple transmis instantanee produite selon 

une relation : ECT = Cme - Jmot x 

dt 

A la figure 3, on a repr§sente un schema explicatif d'une 
25 cause d'erreur sur I'estimation du couple transmis et sur le r§gime 
moteur. 

Dans la partie sup6rieure de la figure 3, on a represents un 
chronogramme 40 repr6sentant des frames successives 41 et 42 
correspondant d des p^riodes r^ferencees #T et #T+1. A la fin de 
30 chacune de ces frames, tin ensemble de donnees transmises sont 
disponibles sur les divers r^cepteurs. . 
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Dans chaque trame, les donnees membres sont structurees 
selon un protocole enregistre par un circuit contr6(eur de 
protocole sur le bus CAN, en mots num6rlques repr6sentatifs de 
valeurs de parametres transmis sur le bus et insures avec des 
5 phases et des perlodicit§s diverses. 

Airtsi, dans I'exemple illustre § la figure 3, lors de trame 41 
de la p6riode #T, une premier mot Cmer d'une premiere variable 
transmlse et un second mot Wmr d'une seconds variable 
transmlse seront tous les deux disponibles a la fin de la trame #T. 
10 Mais, a cause de p^rlodes T1 et T2 pour le premier et le second 
mots transmis differentes et/ou superieures a la periode de la 
ti-ame, ou encore parce que cette derni^re varie. seul le premier 
mot Cmer+i est disponible a la fin de la trame #T+1. Le second 
mot prevu ^ la trame T+1 est regu lors d'une trame ulterieure 43 
15 sous le mot Wmr+i. 

Dans I'invention, 11 est n^cessajre que le calculateur 3 de 
controle du groupe nrjotopropulseur (voir Figure 2) produlse : 

> une valeur estim§e du couple moyen estim§, Inscrite sous 
la forme d'un mot numerlque Cme sur le bus CAN ; et 
20 > une valeur du regime moteur inscrite sous forme d'un 

autre mot num§rique Wm sur le bus CAN. 
Du fait des mecanismes de production de chacune de ces 
deux valeurs, et du fait des occupations de la trame de 
transmission selon le protocole de bus CAN il en resulte que, a 
25 une date t determin§e, le calculateur de controle du Frein de 
Parking Automatique FPA 5 pour executor un ordre 11 de, 
desserrage du Frein de Parking Automatique en situation de 
demarrage en cote, ne recoit pas au m§me moment les deux 
donnees correspondant A la meme date et n§cessaires, ce qui 
30 interdit de r6aliser une estimation convenable. 

Pour porter remade a ce probl6me, I'invention propose un 
moyen pour realiser une correction sur les valeurs Cme du couple 
moyen estime et Wm du regime moteur ainsi qu'un recalage des 
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informations disponibles en fonction du debit de ces donnees 
selon les trames transmises sur le bus CAN 1. 

A la figure 4, un moyen de calcul de I'estimation du couple 
transmis 50 transmet une valeur instantan^e du couple moyen 
5 estim6 Cme a un module 51 d'ecriture sur le bus CAN 1 de sorte 
que, a des instants d6termin§s, une valeur instantanee du couple 
moyen estime soit disponible sur le bus CAN 1. 

Par allleurs, un module 52 de calcul d'estimation du regime 
moteur Wm est connects a une entree du module d'ecriture 51 sur 
10 le bus CAN 1 de sorte que, ^ des instants determines, une valeur 
d'estimation ou de mesure du regime nrioteur soit disponible sur le 
bus CAN 1. 

A cet effet, une information relative a un etat particulier du 
moteur thermique, comme I'instant de point mort haut tpMH, est 
15 fournie d des entries convenables des modules 50 et 52 de fapon 
§ synchroniser les calculs du premier nnot Cme et du second mot 
Wm. 

Un contrdleur 53 des .^changes sur le bus CAN 1 regoit des 
modules 50 et 52 une information selon laquelle une donnee 
20 nouvelle est disponible, le module 51 d'ecriture etant connecte au 
contrdleur 53 pour I'avertir d'une opejation d'§criture sur le bus 
CAN 1 et une sortie de controleur du controleur 53 etant 
connectee a une entree d'autorisation d'ecriture sur le bus CAN 1 
du module 51 . 

25 Le module 51 d'ecriture sur le bus CAN 1 genere ainsi une 

trame de donnees en fonction des multiples donn§es qu'il injecte 
sur le bus CAN. 

Le moteur thermique represente a la reference 54 est 
couple a un capteur 55 de point mort haut pour g^nerer ^ sa 
30 sortie 56 une information tpMH du point mort haut de I'instant oO ce 
dernier apparaTt. 

Un module 57 de lecture sur le bus CAN est dispose qui 
regoit un ordre de lecture par une connexion 58 au controleur 53 
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de bus CAN et acquitte sur une ligne 59 la fin de la lecture d'une 
trame. 

Une sortie 60 du module de lecture 57 pernnet de 
transmettre respectivement a un reglstre 61 ies Valeurs 
5 successives d'estimation du couple moteur estime decodees sur 
Ies trames regues par le module 67 et a un reglstre 62 Ies valeurs 
successives de regime moteur Wm decodees sur les trames 
regues par le module 67. 

Le circuit controleur 53 du bus CAN comporte des sorties 

10 de commande,. respectivement une sortie de commande 63 
connectee a une entree d'autorisation de lecture du registre 62 de 
regime moteur et une sortie de commande 64 connect§e k une 
entree d'autorisation de lecture du registre 61 des estimations du 
couple transmis, de sorte que Ies sorties respectivement 65 du 

15 registre 61 et 66 du registre 62 sont connect^es aux entrees 
convenables d'un circuit de re-synchronisation 67 qui permet a 
chaque Instant de maintenir une valeur corrigee en fonction de 
rindication de I'instant de point. mort haut tpMH fourni par la sortie 
.56 du capteur 55, des valeurs respectivement 68 instantanee du 

20 couple moyen estime et 69 de regime moteur. 

Le circuit de re-synchronisation 67 comporte une m6molre 
qui contient une table sur un cycle de paires de donnees de sorte 
que soit associ6 le num§ro d'ordre d'une valeur representative 
d'un premier mot regu sur sa premiere entree aVec un numero 

25 d'ordre d'une valeur representative du num6ro d'ordre d'un 
second mot regu. Le circuit de re-synchronisation 68 comporte 
aussi des registres de suites de valeurs successives du premier 
mot et ou du second mot et un moyen, pour, en fonction des 
associations de num§ros d'ordre de la memoire precit^e pour 

30 appliquer en sortie un couple d'un premier mot et d'un second mot 
correspondant a un seut et m§me instant de calcul . Le couple de 
mots re synchronises est alors presents aux sorties 68 et 69. 

A la figure 5, on a represents un mode de realisation d'un 
circuit de re synchronisation 67 qui travaille essentiellement sur le 
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regime moteur et qui permet d'exploiter un decalage dans le 
mecanisme de mise d disposition de couples de mots (Cme, Wm) 
qui correspond a un effet caracterjstique lors de I'acc^leration du 
moteur thermique, situation qui apparaTt toujours lorsque le 

5 vehicule est maintenu dans la pente" avec le Frein de Parking 
Autbmatique serre. 

A la borne d'entree 65 du module 67 de. synchronisation 
des donn6es sur le bus CAN 1 , on a connecte I'entree d'ecriture 
d'un registre de synchronisation 70 de I'estimation de couple 

10 transmis. 

A cet effet, un sequenceur 71 regoit par une entree 
convenable le signal indicatif de point mort haut 56 et transmet 
des ordres d'ecriture sur une ligne 72 et de lecture sur une ligne 
73 a destination de bornes d'ecriture et de lecture du registre 70. 

15 Dans le cas d'un signal de lecture, le signal correspond au regime 
du moteur avec un decalage d'une p6riode proportionnelle au 
regime moteur. Cette mesure permet de rendre le delai de 
rafraTchissement de I'information sur le regime du moteur fonction 
de la valeur du regime moteur lui-m§me. 

20 A un instant de re-synchronisation predetermine par 

rapport a la disponibilite indiquee sur la ligne 72. la ligne 73 de 
lecture transmet la valeur maintenue dans le registre 70 a un 
registre 74. Le registre 74 presente en permanence a sa sortie 68 
une valeur disponible d'estimation du couple transmis 

25 synchronise. 

La borne d'entree 56 du module 67 de re-synchronisation 
est connectee d I'entree d'une pile 76 de registres dans laquelle 
est maintenue une pluralite de valeurs successives du regime 
moteur Wm acquis a des instants successifs sur le bus CAN 1. 
30 A cet effet, un sequenceur 71 comporte deux sortie de 

commande d'ecriture et de lecture respectivement 77 et 78 qui 
permettent de maintenir la pluralite de valeurs en piagant la 
valeur la plus a jour sur la premiere adresse not^e « 1 » de la pile 
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76 et en poussant vers le bas les valeurs contenues dans les 
reglstres suivants de la pile 76, 

Un circuit soustracteur 79 comporte : 

- une entree positive connect6e a une sortie de lecture* de la 
5 pile 76 sur laque'lle est disponible la valeur la plus ancienne 

du regime moteur Wm maintenue dans la pile 76, et 

- une entree negative a laquelle est connectee la valeur la plus 
recente du regime, moteur disponible aussi sur la borne 
d'entree 66 du module 67. 

10 Une entree 80 du circuit soustracteur 79 regoit une valeur 

representative « duree » de la duree ecoulee lors de {'acquisition 
entre la valeur la plus ancienne, comme la huitieme valeur « 8 ». 
notee Wm(1) et repue dans un exemple partlculier de realisation, 
et de la valeur la plus recente « 1 » notee Wm(8) de sorte qu'^ la 

15 sortie 81 du circuit soustracteur 79 est disponible une valeur 
representative d'une valeur estim§e corrigee du regime moteur : 
D_Wm = [Wm(8).Wm(1)]/duree. 

La valeur calcuiee disponible a la sortie du circuit 79 est 
chargee dans un registre 82 de sorte qu^a sa sortie 83 est 
20 disponible une valeur de la derivee temporelle du regime moteur 
D_Wmsync synchronisee. 

La lecture et Tecriture des reglstres 74 et 82 sent 
effectuees sous le controle du sequenceur 71 qui presente 
respectivement une ligne de commande d'ecriture 84 et une ligne 
25 de commande d'ecriture 85. 

La commande de Tecriture est realisee sous la commande 
du sequenceur 71 que g6re un registre 86 dans iequel est 
enregistree une valeur de decalage temporel ou retard AT qui 
correspond a un retard desire de transmission des. valeurs 
30 synchronisees au reste de Testimateur de sorte qu'on puisse tenir 
compte notamment : 

- du delai de remplissage du collecteur du moteur thermique, et 
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- du delal d'allumage lorsque le moteur thermique est en phase 
d'acc6leration comme c'est le cas lors d'un demarrage en 
c6fe. 

Dans un exemple de realisation, les inventeurs ont trouve 
5 un effet ie meilleur I6rsque §tait applique un retard AT equivalent 
a trois Points Mort Haut successifs avant de demarrer la 
synchronisation et le transfert des couples des premier Cme et 
second Wm ou D_Wm mots de valeurs re-synchronisees. 

A la figure 6, on a represente un mode particulier de 
realisation du precede de ['invention. Le precede de I'inventlon 
consiste ^. lors d'une phase de debut SO, re-synchroniser les 
donnees concernant le regime moteur et le couple moyen estime, 
^ calculer la valeur de seuil de Testimation du couple transmis 
selon ce qui a 6t§ decrit a I'aide de I'organigramme de la figure 2, 
puis ^ executer la repetition du test que I'estlmation du couple 
transmis calculee a la date donn§e. est superieure au seuil 
ECTseuii pendant au moins un nombre predetermine d'echantillons 
Smin_Loop_delay. 

A cet effet, le compteur CPTR est mis a une valeur initiate 
0 lors d'une etape S1, puis le contr6le passe a un test d'attente 
S2 d'une valeur ECT_k representative du calcul d'estimation du 
couple transmis. 

Quand cette valeur est disponible. le controle passe a une 
etape S3 d'incrementation du compteur CPTR et ensuite a un test 
S4 de I'estimation de couple transmis ECT_k relativement au seuil 

ECTseuM. 

Si le test est n^gatif, le contrdle retourne a Tinitialisation 
du compteur CPTR = 0 de I'etape S1. 

Si le test S4 est positif, le controle passe a un test 85 ou 
on regarde si le compteur CPTR a atteint sa valeur maximale 
Smin_Loop_delay. 

Si le test est positif, le contrSle passe a une etape S6 au 
cours de laquelle le calculateur 5 de cpntrole du Frein de Parking 
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Automatlque FPA donne un ordre d'autprlsation de desserrage du 
frein de parking 7. 

Si le test S5 est n6gatif, ie contrSte retourne a l'entr6e du 
test S2 en attente d'arriv6e de I'echantillon suivant d'estiination 

5 du couple transmis ECT_I<. 

A la figure 7, on a represente un mode de realisation d'un 
moyen de calcul du calculateur 5 implementant rorganigramme de 
la figure 6. Ce moyen de calcul du calculateur 5 comporte un 
compteur 90 qui maintient une valeur numerique CPTR et la met a 

10 jour a chaque evenement presente a son entree notee « + » en 
I'augmentant d'une valeur pfedeterminee comme « 1 ». La valeur 
CPTR du compteur 90 est. alors disponible sur une borne de sortie 
de lecture. 

Le moyen de calcul du calculateur 5 comporte une entree 
15 91 sur laquelle est charg§e la valeur ECT_k et qui est connect6e, 
d'une part, d I'entr^e d'un circuit 93. de detection de I'arrivee 
d'une valeur ECT_k- et S une premiere entree d'un comparateur 
92. 

La sortie de detection du module 93 de detection d'arrivee 
20 d'un echantiilon ECT_k est connectee a I'entree '+' de commande 
d'incr§mentation du compteur 90 dont la borne de sortie de 
lecture est connectee ^ une premiere entree d'un comparateur 93. 

Une valeur de seuil ECTseuil, maintenue dans un registre 
94 est transmise a une seconde entree du cqmparateur 92. 
25 Le comparateur 92 comporte une premiere sortie 96 et une 

seconde sortie 95, complementaires Tune de I'autre, de sorte que 
si le test realise par le comparateur 92 est positif, la premiere 
sortie 96 passe S I'etat actif et est connectee ^ une premiere 
entr§e d'une porte ET 97, tandis que la seconde sortie 95 passe a 
30 I'etat inactif et est connectee a une borne d'entree de remise a 
une valeur initiale comme la valeur '0' du compteur 90. 

La valeur de comptage CPTR disponible dans le compteur 
90 est transmise a une premiere entree d'un second comparateur 
98 dont une seconde entree est connectee a un registre 99 
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maintenant la valeur de comptage maximale d Tissue de laquelle 
I'autorisation de desserrage peut §tre ex6cut6e. 

A cet effet, quand ie test r§alis§ par le second comparateur 
98 est positif, sa sortie passe ^ l'§tat actif et est connectee a une 
5 seconde entree de la porta ET 97 de sorte que la sortie 100 de la 
porte ET 97 passe a I'etat actif pour indiquer une autorisation de 
desserrage du Frein de Parking Automatique. 

Dans un mode de realisation particulier, la valeur 
Smin_Lop_Delay chargee en registre 99 est d§termin6e en 

10 fonction de la periode d'6chantillonnage ou cadence de boucle de 
ralgorithme de la figure 6 et du d§lai ou retard d§sire entre le 
premier d6passement par la valeur de couple transmis estim§ 
ECT de la valeur de seuil ECTseuii et la realisation de I'ordre de 
desserrage du frein de parking FPA. Selon I'invention, le registre 

15 99 comporte un moyen d'ecriture d'une valeur ainsi determinee de 
Smin_Lop_Delay qui est active lors de I'initialisation du vehicule 
ou bien lors de sa fabrication ou lors de sa maintenance a I'aide 
d'un outil de production connu de I'homme de metier, ou bien lors 
de la detection d'un type de conducteur realisee a I'aide du 

20 calculateur de bord 1 qui transmet sur le bus 1 une valeur 
caracteristique . de Smin_Lop_pelay associ§e au conducteur 
detecte S I'aide par exemple de la cl§ de d6marrage ou du type de 
conducteur selon un algorithme de detection du type de conduite 
effectu§ par le conducteur. 

25 Dans un autre mode de realisation particulier non 

repr§sent§ aux desslns, la valeur d'estimatlon de couple transmis 
ECT regue ^ la borne 91 du module de la figure 7 regoit de plus 
un decalage predetermine de fagon a reduire I'effet perturbateur 
de la mise en marche et de I'arret de certains consommateurs 

30 secondaires d'energie ou de puissance fournie par le moteur 
thermique. Un tel decalage est effectue en amont du circuit 91 de 
detection et de I'entree du comparateur 92, ^ I'aide d'un 
additionneur qui effectue I'operation : 

ECT_Corr_k = ECT_k + g(Consommateurs) 
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Le precede de I'inventjon apporte un moyen pour 
determiner ia plage dans laquelle le moteur peut §tre considere 
comme au repos et la plage pendant laquelle un d^calage 
g(Consommateurs) sur I'estlmation de couple transmis peut §tre 
5 realise. Selon I'lnvehtion, quatre crrt^res ou tests sont realises 
simultan6ment pour parvenlr a un tel decalage. 

A ia figure 8. on a repr§sente un organigramme du precede 
de rinvention. Le point d'entree de calcul de decalage 101 permet 
de placer, lors d'une etape 102. un compteur particulier CPTR a 
10 une valeur initiale comme la valeur 0. Puis, le controle passe 
I'etape de test 103 au cours duquel quatre conditions sont 
combinees : 

Wm ^ Smax_Wm_idle 
ABS(D_Wm) <, Smax_D_l\/rjdle 
15 THETA_Acc <, Smax_acc_idle 

D_Acc == 0. 

Conditions dans lesqueiles : 
Smax_WmJdle represente une valeur de seuil en dessous de 
laquelle le regime moteur indique que le moteur est en etat de 

20 repos ou regime de ralenti ; 

Smax_D_M_idle represente une valeur de seuil en dessous de 
laquelle la valeur absolue ABS(D_Wm) de la derivee temporelle 
du regime moteur D_Wm indique que le moteur est en §tat de 
repos ou regime de ralenti ; 

25 Smax_acc_idle represente une valeur de seuil en dessous de 
laquelle le degre d'enfoncement de la p§dale d'accelerateur 
THETA_Acc Indique que le moteur est en etat de repos ou regime 
de ralenti ; 

D_Acc represente la derivee temporelle du degre d'enfoncement 
THETA_Acc de la p§dale d'accelerateur qui est negative lorsque 
le conducteur relive le pied de la pedaie d'accelerateur. 

Si le test 103 est negatif. le controle retourne a 
I'initiaiisation 102 du compteur CPTR. Le groupe motopropulseur 
est repute non connecte aux roues motrices. 
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Si le test 103 est posltif, le controle passe a un test 104 oD 
on regarde si ie compteur CPTR est inf^rieur ^ une valeur de 
seuil CPTR_seuil pred^terminee. 

Si le test 104 est positif, ie contrdle passe d une etape 105 
5 au cours de laqu'eiie une valeur de decalage « offset », 
initialement nulla lorsque le compteur CPTR est lui-meme 
initialise a l'6tape 102, est augmentee de la valeur de I'estimation 
ECT en cours. 

Puis, la valeur de compteur CPTR est incrementee d'un 
10 pas lors d'une etape 106 et le controle retourne a I'etape de test 
103. 

Si le test 104 est negatif. la valeur offset est transmise a 
une routine 107 de calcul d'une valeur de decalage de I'estimation 
de couple transmis ECT, valeur de decalage notee « offset_ECT » 
15 qui est egal au rapport de la valeur « offset » calculee lors de 
I'etape 105 avec la valeur CPTR du. compteur qui vaut, a ce 
moment la, CPTR_seuil. 

A la figure 9, on a represents un mode de realisation d'un 
dispositif mettant en ceuvre le precede de I'organigramme de la 
20 figure 8. 

Le circuit de la figure 9 comporte trois registres d'entree 
respectivement : 

- le reglstre 110 de la valeur Wm de regime moteur instantan§, 

- le registre 111 de degr6 d'enfoncement de la pedale 
25 d'accelerateur dans une variable THETA_acc, 

- le registre 112 qui maintient la valeur instantanee d'estimation 
du couple transmis ECT. 

Le registre 110 comporte une sortie de lecture connectee 
respectivement a une premiere entree d'un comparateur 113 dont 
30 une seconde entree est connectee a un registre 114 qui maintient 
une valeur de seuil superieur Smax_Wm_idle representative du 
regime iimite de decoilage. 

Le registre 110 est aussi transmis a une entree d'un circuit 
115 de calcul de la derivee D_Wm de la Vitesse de rotation ou du 
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regime moteur W_m dont une sortie sur laquelle est malntenue la 
valeur absolue de la d6riv§e temporelle du regime moteur est 
connectee a une premiere entree d'un comparateur 116 dont une 
seconde entree est connectee a la sortie de lecture d'un rfegistre 
5 117 dans lequel est maintenue la valeur de seull de variation ou 
de deriv§e temporelle du regime moteur Smax_D_WmJdle de 
decollage du v§hicule. 

Le registre 111 qui maintient I'angle d'enfoncement ou 
I'appui de la pedale d'accelerateur THETA_acc est connects ^ 
une premiere entree d'un comparateur 118 dont une seconde 
entree est connectee a la sortie de lecture d'un registre 119 dans 
lequel est enregistree une valeur de seuil Smax_acc_idle 
correspondant a un degre maximal d'enfoncement de la p§dale 
d'accelerateur en situation de decollage du vehicule. 

La valeur THETA_acc est aussi transmise d un circuit 120 
de calcul de la d6riv§e temporelle de I'enfoncement de la pedale 
d'acc§l6rateur D_acc dont une sortie est transmise § une 
premiere entree d'un comparateur 121. 

Une seconde entree du comparateur 121 est connectee a 
la sortie de lecture d'un registre 122 dans lequel est maintenue 
une valeur de seuil de la derive de I'acceleration comme une 
valeur nulle ou sensiblement nuile de fagon a detecter une 
situation dans laquelle le conducteur realise un maintien .de 
I'enfoncement de la p6dale de I'accelerateur en position stable. 
2^ sorties des quatre comparateurs 116, 113, 118,' 121 

sont connect§es aux entrees correspondantes d'une porte ET 124 
dont la sortie est connectee a une entree d'incrementation d'un 
compteur 129 dont la valeur de comptage de sortie 130 est 
connectee respectivement ^ une premiere entree d'un 
comparateur 131 et k une borne d'entree d'un circuit tampon 132. 

La seconde entree du comparateur 131 est connectee a la 
sortie de lecture d'un registre 133 dans lequel est enregistree une 
valeur maximale de comptage pour le compteur CPTR. 
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La sortie du compteur 131 est connect6e d une borne de 
commande 134 du circuit tampon 132 de sorte qu'une borne de 
sortie 135 du tampon 132 recopie la valeur presentee a son 
entree 130 quand la borne de commande 134 est a I'etat haut, et 
5 la transmet ^ une entr6e de denominateur d'un circuit 
arithm^tique diviseur 136. 

Le registre 112 qui maintient la valeur instantan^e 
d'estimation du couple transmis ECT est fournle a une premiere 
entree d'un additionneur 137 dont une seconde entree est 
10 connectee a la sortie de lecture d'un registre 138 maintenant une 
valeur partielle de somme accumulee. 

Une entree d'ecriture 139 du registre 138. est .connect§e S 
la sortie 140 d'addltlon instantanee de I'additionneur 137 de sorte, 
qu'^ chaque instant, le registre 138 contienne une valeur sommee 
15 des valeurs successives d'estimation de couple transmis ECT_k 
pendant revolution positive du compteur CPTR 129. 

La sortie 140 de I'additionneur 137 est aussi connectee a 
une entr§e de num§rateur du circuit arithmetlque diviseur 136 de 
sorte que, lorsque le signal 134 de sortie du comparateur passe a 
20 I'etat haut, la valeur accumulee par I'additionneur 137 est divisee 
par la valeur du compteur 129 et de sorte que cette valeur 
accumulee soit fournie en sortie k un registre 141 maintenant une 
valeur d'estimation de couple transmis avec decalage selon le 
principe de I'algorithme de la figure 8. 
25 A la figure 10, on a represents un autre circuit mettant en 

oeuvre une disposition de I'invention permettant, a I'alde de 
I'information fournie par le capteur de degre d'enfoncement de la 
p6dale d'accelerateur, de produire une information concernant 
I'activite du conducteur. 
30 Dans un mode de realisation, le circuit de mesure de 

I'activite du conducteur de I'invention permet de refuser le 
desserrage du frein de parking en cas de remontee de la pSdale 
d'accelerateur. Dans une telle situation, on peut consid6rer que la 
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remontee de la p§dale d'acc§lerateur Indique ['abandon de la 
tentative de demarrage par le conducteur. 

Dans un autre mode de realisation, on ajoute un filtrage 
d'une remont6e trop forte de la pedale d'accelerateur, considerant 
5 que la detection d'une derivee' temporelle de Tangle 
d'enfoncement de la pedale d'accelerateur est une mesure d'une 
action de premier demarrage du moteur. 

A cette fin, le dispositif de I'invention comporte un registre 
150 dans leque! est maintenu la valeur instantanee de derivee 
10 temporelle D_Acc du degre d'enfoncement THETA_Acc de la 
pedale d'accelerateur produit a I'aide du circuit 120 pr^cite ^ la 
figure 9. 

La valeur de lecture, du registre 150 est transmise aux 
premieres entries de deux comparateurs, respectivement 151 et 

15 152, dont les secondes entries sont respectivement connectees a 
des sorties de lecture de registres 153 et 154. Le registre 153 
maintlent une valeur de seuil inferieure Smln_D_Acc_TakeOff, 
caract^ristlque d'une limite superieure de Vitesse d'enfoncement 
de la pedale d'accelerateur. Si la derivee temporelle D_Acc est 

20 moins elevee que la valeur enregistr6e, le comparateur 151 
produit une valeur active a sa sortie qui est transmise S une 
premiere entree d'une porte ET 155. De m§me. si cette derlv6e 
temporelle D_Acc est plus petite ou §gale ^ une valeur de seuil 
inferieure Smax_D_Acc_TakeOff, .enreglstr§e dans le registre 

25 154, le circuit comparateur 152 passe § I'etat actif et place sa 
sortie connectee a la seconde entree de la porte ET 155 ^ la 
valeur active. 

La sortie de la porte ET 155 est connectee a une premiere 
entr§e d'une seconde porte ET 156 dont une seconde entree est 
30 connectee a la borne de sortie 100 du circuit de la figure 7. 
L'autorisation de desserrer le Frein de Parking Automatique est 
alors presentee a la sortie 157 du circuit de la figure 10 si la 
sortie de la porte ET 155 est active en m§me temps que la borne 
de sortie 102. 
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L'invention apporte aussi un moyen de deteCter une 
demande de demarrage en cote alors que le moteur n'est pas 
embray6, et ce pourtant sans presence de capteur de degre 
d'enfoncement de la p6dale d'embrayage ou de • Tetat 
5 d'embrayage. 

A cette fin, selbn Tinvention, deux cartographies 163 et 
164 representaht respectlvement le degre d'enfoncement de la 
pedals d*accelerateur et ('estimation de couple transmis sont 
r^alisees lors de Tinitialisation du calculateur. Les bases de ces 
10 deux cartographies perrhettent d'etablir si le moteur est debraye 
des roues motrices ou si le moteur thermique est connecte 
mecaniquement aux roues motrices. 

A cet effet, plusieurs cartographies peuvent etre chargees 
en fonction notamment du type de conducteur inscrit dans un 
15 reglstre d'identificatlon de conducteur, ou en fonction du type de 
v§hicule lorsque le circuit de Tinvention est destine a equlper des 
vehicules diff^rents d'une gamme d'un meme constructeur. 

Le circuit du mode de realisation de la figure 11 comporte 
essentiellement deux registres d'acces respectivement : 
20 - un reglstre 160 pour maintenir la valeur instantanee du degre 
d'enfoncement de la pedale d'acceleration THETA_Acc, et 
- - un registre 161 pour maintenir la yaleur instantanee 
d'estimation d'un couple transmis ECT. 

Par allleurs, un module 162 de detection de Tidentlfication 
25 du conducteur et/ou du vehicule permet de determiner quelle 
cartographie utiliser lors de Texecution du precede de Pinvention. 
Le circuit ou module 162 de detection de IMdentification du 
conducteur et/ou du vehicule comporte une ligne de sortie de 
commande qui est connectee ^ des entr§es de commande 165 et 
30 1 66 respectivement d'une premiere memoire de cartographie 163 
et d'une seconde memoire de cartographie 164. La premiere 
memoire de cartographie 163 comporte une liste de valeurs de 
seuil sur le degre d'enfoncement de la pedale d'accelerateur qui 
permet de distinguer si le conducteur est en phase d'embrayage 
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ou non ; cette valeur de seuil etant determlnee par la detection du 
type de conducteur et/ou de vehicule du module 162. 

La seconde memoire de cartographle 164 contient une 
valeur de seuil a partir de laquelle on peut considerer le v§hicule 

5 est embraye sur i'estimation de couple transmis CT. A cat effet, 
les registres 160 et 161 sont connectes a des premieres entrees 
d'un premier comparateur 167 et d'un second comparateur 168 
dont les secondes entrees sont respectivement connectees a des 
sorties 169 de la premiere memoire de cartographie 163 et 170 de 

10 la seconde memoire de cartographie 164. Les sorties des deux 
comparateurs 167 et 168 sont connectees a des entrees d'une 
porte ET 171 dont la sortie est connectee 172 a un ordre de 
desserrage, 

L'ordre de desserrage 172 peut etre combine avec I'ordre 

15 de desserrage issu de la sortie 157 du circuit de la figure 10 et/ou 
de la sortie 100 du circuit de la figure 7. 

Dans la partie B de la figure 11, on a represents les 
diagrammes de revolution de Testimation de couple transmis ECT 
en ordonnee en fonction de Tangle d'enfoncement THETA_Acc de 

20 Taccelerateur. L'estimation de couple transmis est sensiblement 
constante a une valeur tres faible selon le sens de rotation du 
, moteur selon une courbe C1 quand le groupe motopropulseur est 
vide, c'est-a-dire quand Tembrayage n'est pas active. La courbe 
d^evolution de Testimation de couple transmis ECT est 

25 representee par la droite CI. et plus generalement ii s'agit d'une 
plage de valeurs ne dependant pas de Tangle d'enfoncement de 
Taccel^rateur de quelques Newton. metres. 

Dans une deuxidme type de courbe comme la courbe C2, a 
partir d'un seuil SO d'enfoncement de la p6dale d'accelerateur. 

30 Testimation de couple transmis augmente tres rapidement. AinsI, 
il est possible de determiner un seuil SI a partir duquel on peut 
commencer a tester Testimation de couple transmis et un seuil S2 
de couple transmis au-dessus duquel on peut etre sur que le 
moteur thermique est embraye sur les roues motrices du vehicule. 
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Ces valeurs S1 et S2 sont enregistrees respectivement 
dans la premiere memoire de cartographle 163 et la seconde 
memoire de cartographie 164 en fonction du type de vehicule ou 
de type de conducteur ou de son identification pour un vehicule 
5 donne. 

A la figure 12, on a repr6sente un moyen permettant de 
detecter le regime a vide lorsque le vehicule fonctionne a vide. 

Le principe de cette partie de Tinvention consiste a utiliser 
rinformation de couple moteur estime Cme, et d'effectuer une 

10 integration de Tinformation afin d'estimer le regime du groupe 
motopropulseur et pour determiner sMI fonctionne a vide. Le 
regime estime a vide Wm_0 peut alors etre compare au regime 
r6el moteur Wm et sMl reste Inferieur au regime a vide Wm_0, on 
en deduit que le vehicule n'est pas a vide et on pourra alors 

15 autoriser un desserrage. 

Dans un mode de realisation, .le circuit de la figure 12 
comporte un registre d'entree 180 dans iequel est maintenue la 
valeur Cme de couple moteur estime produit sur le calculateur 
moteur. La valeur de couple moteur estime 180 est transmise a 

20 des premieres entrees de deux modules, respectivement 181 et 
182, dans lesquels sont executees deux fonctions, respectivement 
fp() d*estimatlon de regime a vide en rotation avec un couple 
moteur estime CME positif et fn() d'estimation de regime ^ vide en 
rotation avec un couple moteur estim6 CME negatlf. 

25 Le module 181 permet d'estimer une valeur de regime k 

vide en fonction du couple moteur estim6 Cme pr6sente S la 
borne ou registre 180 et en fonction d'un couple de parametres 
estimes par avance par essais successifs d'accelerations a vide 
sur un echantillon de vehiciiles correspondent au type d6 vehicule 

30 sur Iequel le dispositif de IMnvention est monte. Dans un premier 
registre 183, on enregistre un gain applique sur le couple moteur 
estime Cme, soit la valeur G_Cme_PV a vide. Dans un second 
registre 184, on enregistre un decalage sur la valeur de couple 
moteur. estime en position a vide, soit Offset_Cme_PV. La 
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fonction fp() enregistr6e dans le module de calcul 181 utilise les 
trois arguments Cme du reglstre 180, G_Cme_PV du registre 183 
et Offset_Cme_PV du registre 184. 

A la borne de sortie 185 du module 181 de calcul de la 
5 fonction fp() est presente une valeur' estim6e de regime a vide 
W_vide_p §gale k une valeur d6terminee de la fonction fp() 
appliquee aux trois arguments d'entree 180. 183 et 184 selon la 
relation : 

W_vide_p = fp(G_Cme_PV, Offset_Cme_PV. Cme). 
10 Dans un mode de realisation particulier, la fonction fp() est 

definie par la relation : 

W_vide_p = G_Cme_PV x Cme + Offset_Cme_PV. 
Le module 182 permet d'estimer une valeur de regime a 
vide en fonction du couple moteur estim§ Cme pr6sente a la 
15 borne ou registre 180 et en fonction d'un couple de param6tres 
estim6s par avance par essais successifs d'acceleratipns a vide 
sur un §chantillon de vihicules correspondant au type de vehicule 
sur lequel le disposltif de IMnvention est monte. Dans un premier 
registre 186, on enregistre un gain applique sur le couple moteur 
estim6 Cme, soit la valeur G_Cme_NV a vide. Dans un second 
registre 187, on enregistre un decalage sur la valeur de couple 
moteur estime en position a vide, soit Offset_Cme_NV. La 
fonction fn() enregistree dans le module de calcul 181 utilise les 
trois arguments Cme du registre 180. G_Cme_NV du registre 186 
25 et Offset_Cme_NV du registre 187. 

A la borne de sortie 188 du module 182 de calcul de la 
fonction fn() est pr§sente une valeur estim§e de regime a vide 
W_vide_n §gale a une valeur d6termin6e de la fonction fn() 
appliquee aux trois arguments d'entree 180. 186 et 187 selon la 
30 relation : 

W_vide_n = fn(G_Cme_NV, Offset_Cme_NV, Cme). 
DaiTS un mode de realisation particulier, la fonction fn() est 
definie par la relation : 

W_vide_n = G_Cme_NV x Cme + Offset_Cme_NV. 
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Le Circuit de la figure 12 comporte ensuite un registre 189 
dans lequel est malntenu la valeur instantanee du regime moteur 
Wm et qui est fournie a des premieres entries, respectivement 
d'un premier comparateur 190 et d'un second comparateur 191, 
5 dont les secondes entrees sont respectivement connectees a la 
sortie 185 du module 181 et ^ la sortie 188 du module 182. Les 
comparateurs 190 et 191 commuten.t et passent a I'etat actif 
quand le regime moteur est inferieur aux valeurs estimees de 
W_vide_n ou W_vlde_p selon le type de regime en cours sur le 
10 moteur thermique du vehicule. Les sorties des comparateurs 190 
et 191 sont connectees S des premieres entries de portes ET 192 
et 193 dont les secondes entries sont respectivement connect6es 
a la sortie de lecture d'un registre 194 dans lequel est maintenue 
une valeur active de desserrage du Frein de Parking Automatique 
de I'invention. Les sorties des portes ET 192, 193 sont 
connectees d des entrees d'une porte OU 195 et dont la sortie est 
plac6e sur un registre de sortie qui maintient une valeur de 
desserrage en detection de regime S vide. 

A la Figure 13, on a represents un mode de realisation 
d'un circuit pour executer une etape du precede de I'invention. 
Lors de la mise au point de I'invention. les inventeurs ont reconnu 
que le systeme d'injection qui equipe le moteur thermique du 
groups motopropulseur pouvait lors des hauts regimes, c'est-a- 
dire lorsque la Vitesse de rotation du moteur est elevee. §tre 
coupe brusquement. Or, le module qui est associe au groupe 
motopropulseur et qui transmet sur le bus 1 la valeur Cme de 
couple moyen estim6 qui est utilise sur le calculateur de 
I'invention pour ^laborer I'ordre de desserrage devient erronee. 
Dans cette situation, le precede de I'invention consists ^ effectuer 
30 le remplacement de la valeur representative du Couple moyen 
estime Cme du moteur thermique par une valeur particuliere de 
correction en regime de saturation. 

A cette fin. le circuit de la figure 13 comporte une borne 
d'entree Wmot qui regoit une valeur representative du regime et 
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un registre 200 maintenant une valeur de seuil 
Smax_Wm_saturation au-dela de laquelle la coupure du systeme 
d'injection peut se produire. 

Les deux valeurs precitees sont transmises aux bornes 
5 d'entree d'un comparateur 201 dont la sortie est connectee a 
I'entree 204 d'un circuit de commutation 203 dont une premiere 
borne d'entree 205 regoit une valeur representative du couple 
moyen estime Cme provenant du calculateur associe au groupe 
motopropulseur et dont une seconde borne d'entree est connectee 
10 a une valeur de couple moyen estime corrigee lors de la 
saturation du regime. QuancI la borne de sortie du comparateur 

201 passe a Tetat actif parce que le regime du moteur a depasse 
le seuil prefix^ du registre 200, la valeur de correction du registre 

202 est presentee a la sortie 206 du circuit de commutation 203 
15 plutot que la valeur Cme. 

Le proc§de de ['invention peut a.ussi comporter des options 
supplementaires. Rarticulierement, le precede de I'invention 
trouve une application dans la situation d'un demarrage a plat, le 
vehicule etant § rarr§t sur un terrain horizontal, Un tel service 

20 peut etre implemente a Taide du dispositif de ['invention lors de la 
configuration du vehicule a la production, a la maintenance ou 
lors de la detection du type de conducteur ou du conducteur 
lorsque ce dernier prend place dans le vehicule. 

Le caract^re « horizontal » du terrain est defini par un test 

25 pour determiner si le signal repr6sentatif de la mesure de Tangle 
de pente est, en valeur absolue, inferieur a un seuil d'angle 
d'inclinaison ou de pente note Smin_Slope_NonZero, iedlt seuil 
etant enregistre dans un registre de seuil d'angle de pente, et 
ledit signal 6tant produit par le capteur de pente 7 (Figure 1). 

30 Dans ce service, le precede de Tinventlon consist.e a 

produire un ordre de desserrage du frein de parking sur la seule 
determination que Testimation de couple transmis ECT est 
superieure au seuii predetermine ECTseuil et. particulierement 
sans tester un seuil sur Tappui de la pedale d'accelerateur comme 
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cela est impose dans le demarrage en cote ainsi qu'il a ete decrit 
plus haut. 

A cette fin, le precede de I'inventi.on conslste a Initialiser 
une variable d'etat lors du demarrage du vehicule pour irrdiquer 
5 que la p^dale d'acc6I§rateur n'a pas encore ete enfoncee, la 
variable §tant representee par Acc_Was_NonZero = 0. 

Dans la suite de I'execution du precede de rinvention, si le 
service de demarrage « a plat » est impr^mente, une variable 
representative de I'etat de repos du moteur, variable representee 
10 par Repos, est a l'§tat Faux (« 0 ») quand Tune des quatre 
conditions deja decrites suivantes au molns n'est pas vraie : 
Wm ^ Smax_Wm_idle 
ABS(D_Wm) < Smax_D_M_idle 
THETA_Acc ^ Smax_acc_idle 
15 D_Acc ^ 0. 

Et qui repasse ensulte^ l'§tat Vrai (« 1 ») quand les quatre 
conditions sont verifiees. 

Selon le proc6d6 de I'invention, la variable 
Acc_Was_NonZero reste a « 1 » des que I'accelerateur a' ete 
20 appuye et jusqu'^ ce que la variable Repos retourne a « 1 ». Le 
precede de I'invention conslste alors ^ autoriser le demarrage a 
plat » quand la variable Acc_Was_NonZero vaut « 0 ». 

II suffit alors de tester que I'estimation de couple transmis 
ECT est superieure a une valeur de seuil ECTSeuil pour autoriser 
25 le desserrage du Frein de Parking Automatique et ainsi assurer le 
decollage du vehicule en le retenant sur une certaine plage 
d'acc§l6ration. 

Le circuit du dispositif de I'invention qui met en oeuvre le 
service de d§marrage « plat » comporte essentlellement : 
30 - un circuit pour activer le service de demarrage ^ plat lors de la 
configuration du vehicule S la production, a la maintenance ou 
lors de la detection du type de conducteur ou du conducteur 
lorsque ce dernier prend place dans le vehicule qui produit un 
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signal logique a « 0 » si le service n'est pas impl^mente et a 
« 1 » si le service est implements ; . 

- un circuit de detection de situation « ^ plat » pour dStecter que 
le signal representatif de I'angle d'inclinaison produit par le 

5 capteur d'angle de pente 7 est en valeur absolue inferieure ^ 
une valeur de seuil enregistree dans un registre convenable et 
representative de la limite de situation « a plat » ; 

- une premiere porte ET pour combiner les signaux de sortie du 
circuit pour activer le service de demarrage a plat et du circuit 

10 de detection de situation «.a plat » ; 

- un circuit pour elaborer la variable Acc_Was_NonZero qui 
comporte un comparateur du degre d'enfoncement de la p6dale 
d'acc6l6rateur a un seuil d'enfoncement tres faible 
predetermine et un circuit de remise ^ z§ro d6s que la variable 

15 Repos issue du reste du dispositif de demarrage de invention 
retourne a « 0 » ; 

- un circuit pour tester la valeur de I'estimation de couple 
transmis ECT issue du reste du dispositif de demarrage de 
I'inventlon ^ une valeur de seuil ECTSeuil et pour produire un 

20 ordre de desserrage du Frein de Parking Automatique ; 

- une seconde porte ET pour combiner I'ordre de desserrage « ^ 
plat » issu du circuit pour tester la valeur de ^estimation de 
couple transmis ECT a la sortie de.la premiere porte ET et dont 
la sortie est connectee au controleur du moteur electrlque du 

25 Frein de Parking Automatique. 

Le service de desserrage sur le plat sans accelSrateur 
offre une amelioration du confort du service de decollage du 
vehicule en stationnement. Sans acceleration, le decollage se fait 
plus lentement, le confort est ameliore. 

Dans une premiere variante, le service de d§marrage « a 
plat » est etendu au cas du demarrage en descente, premiere 
Vitesse engagee. 



30 
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A cette fin, le service de demarrage « a plat » est aussi 
active quand on detecte une pente negative et que la premiere 
Vitesse est engagee, 

A cette fin, le dispositif de Tinvention comporte : 
5 - un circuit pour acfiver le service de demarrage « en descente. 
premiere Vitesse engagee » lors de la configuration du vehicule 
a la production, a la maintenance ou lors de la detection dq 
type de conducteur ou du conducteur lorsque ce dernier prend 
place dans le vehicule qui produit un signal logique a « 0 » si le 
10 service n'est pas implemente et a « 1 » si le service est 
implemente ; 

- un circuit de detection de situation « en descente, premiere 
Vitesse engagee » pour detecter que le signal representatif de 
Tangle d'inclinaison produit par le capteur d'angle de pente 7 

15 est inferieure a une valeur de seuil negative enregistree dans 
un registre convenable et representative de la limite de 
situation « en descente, premiere vitesse engagee » ; 

- une troisieme porte ET pour combiner les signaux de sortie du 
circuit pour activer le service de demarrage « en descente, 

20 premiere vitesse engagee » et du circuit de detection de 
situation « en descente, premiere vitesse engagee » ; 

- une quatrieme porte ET pour combiner la sortie de la troisieme 
porte ET et la sortie du circuit pour tester la valeur de 
Testimation de couple transmis ECT issue du reste du dispositif 

25 de demarrage de invention ^ iine valeur de seuil ECTSeull et 
pour produire un ordre de desserrage du Frein de Parking 
Automatique de situation « en descente, premiere vitesse 
engagee ». 

Dans une seconde variante, le service de demarrage « a 
30 plat » est §tendu au cas du demarrage en descente en « marche 
arriere ». 

A cette fin, le service de demarrage « a plat » est aussi 
active quand on detecte une pente positive et que la vitesse de 
marche arriere est engagee. 
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A cette fin, le dispositif de I'lnvention comporte : 

- un circuit pour activer le service de demarrage « en descente, 
Vitesse de marche arriere engagee » lors de la configuration du 
vehicule § la production, a la maintenance ou lors de la 

5 detection du type de conducteur ou du conducteur lorsque ce 
dernier prend place dans .le vehicule qui produit un signal 
logique S « 0 » si le service n'est pas implements et a' « 1 » si 
le service est implemente ; 

- un circuit de detection de situation « en descente, vitesse de 
10 marche arriere engagee » pour detecter que le signal 

representatif de Tangle dM.nclinaison produit par le capteur 
d'angle-de pente 7 est supSrieure a une valeur de seuil positive 
enregistree dans un registre convenable et representative de la 
limite de situation « en descente. vitesse de marche arriere 
15 engagee » ; 

- une troisieme porte ET pour combiner les signaux de sortie du 
circuit pour activer le service de demarrage « en descente, 
Vitesse de marche arriere engagee » et du circuit de detection 
de situation « en descente, vitesse de marche arriere 

20 engagee » ; 

- une quatrieme porte ET pour combiner la sortie de la troisieme 
porte ET et la sortie du circuit pour tester la valeur de 
I'estimation de couple transmis ECT issue du reste du dispositif 
de demarrage de Tinvention ^ une valeur de seuil ECTSeuil et 

25 pour produire un ordre de desserrage du Frein de Parking 
Automatique de situation « en descente, vitesse de marche 
arriere engagee ». 

• Dans un autre mode de realisation, le vehicule etant dote 
d'un capteur de mesure de Tenfoncement de la p§dale 
30 d'embrayage en tout ou rien, le signal issu de ce capteur etant a* 
« 1 » quand I'embrayage est ouvert la situation « a vide » du 
vehicule est ainsi directement detectee sans avoir besoin de 
tester les diverses situations dans lequel le groupe 
motopropulseur a ete separe des roues motrices. 



wo 2004/000622 ^ ^tcT/FR2003/001897 



39 



Dans un autre mode de realisation, ie proc§d6 de 
I'invention comporte aussi une 6tape de detection d'un exc§s de 
tangage Dans une premiere application, ie capteur de tahgage 
permet de d§tecter que. alors que Ie v§hicule acc6ldre, les freins 
5 sont encore serr§s et done de confirmer dans une etape ulterieure 
un ordre de desserrage du frein de parl<ing automatique. Dans 
une seconde application, I'etape de detection d'une valeur de 
tangage est suivie d'une etape pour interdire Ie desserrage du 
Frein de Parking Automatique en situation de demarrage si Ie 
10 . tangage du vehicule applique par exemple par un mouvement trop 
important des passagers du veiiicule depasse un certain seuil 
predetermine. 

A cette fin. Ie dispositif de I'invention comporte un circuit 
pour detecter un exces de tangage dont la sortie est active si 
15 I'exc6s de tangage depasse un seuil predetermine dans un 
registre. La sortie du circuit pour detecter un exces de tangage 
est combinee par une premiere entree inverseuse d'une porte ET.. 
dont une autre entree est connectee a la sortie du dispositif 
prec§demment d6crite sur laquelie se trouve I'ordre de 

20 desserrage du Frein de Parking Automatique. et la sortie de la 
porte ET produisant I'ordre de desserrage du Frein de Parking 
Automatique en dehors d'un exces de tangage. 

Le circuit pour detecter un exces de tangage comporte une 
borne d'entree qui revolt un signal produit par le capteur d'angle 

25 de pente 7 qui pr§sente une resolution suffisante pour d§tecter un 
exces de tangage. Le signal de detection de Tangle d'inclinaison 
est transmis ^ I'entree d'un circuit pour produire un signal 
repr§sentatlf de la derivee temporelle du signal de detection de 
I'angle d'inclinaison dont la sortie est connectee a une entree 

30 d'un comparateur dont I'autre entree est connectee a un registre 
maintenant une valeur de seuil d'exces de tangage. La sortie du 
comparateur est active quand la derivee du signal repr^sentatif de 
I'angle d'inclinaison du capteur 7 est superieure au seuil 
predetermine. 
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La valeur de seuil d'exces de tangage est, dans un mode 
de realisation produite par un generateur de valeurs de seuil 
d'exc^s de tangage en fonction de Tangle d'inclinaison produit par 
ie capteur 7. 

5 Dans un autre mode de realisation, Ie generateur de 

valeurs de seuil d'exces de tangage comporte une premiere serie 
de valeurs de seul dans un premier sens de d§marrage et une 
seconde serie de valeurs de seul dans un second sens de 
demarrage. 

10 Le procede de Tinvention permet aussi d'apporter un 

service d'anticipatiori de la dynamique du demarrage, A cette fin, 
le procede de Tinvention comporte aussi une etape pour- 
determiner un terme d'anticipation sur Tordre de desserrage du 
Frein de Parking Automatique en fonction de valeurs 

15 predetermin6es d'anticipation. 

A cette fin, le procede de Tinventlon consiste, lors de 
['execution du procede d'elaboration de I'ordre de desserrage du 
FreIn de Parking Automatique deja decrit a executer aussi une 
etape de mesure du degre d'enfoncement de la pedale 

20 d'accel6rateur Teta_Acc, puis a mesurer une, d6rivee temporelle 
du signal Teta_Acc de degre d'enfoncement, soit D_Acc, et a 
comparer cette valeur instantanee de derivee D_Acc avec un seuil 
predetermine Seuil_Anticipe, de sorte que si la vitesse de 
variation du degre d^enfoncement D_Acc est superieure a une 

25 valeur Seuil_Anticipe, la boucle d'incrementation de la valeur 
d'estimation de couple transmis ECT soit interrompu avant que Ie 
test 33 (Figure 2) soit vrai et pour produire de maniere anticlpee 
I'ordre de desserrage du Frein de Parking Automatique. 

Le dispositif de mise en oeuvre du procede de Tinvention 

30 comporte a cette fin un circuit pour calculer la derivee temporelle 
D_Acc du signal Teta_Acc de degre d'enfoncement fourni par le 
capteur d'angle de pente 7 (Figure 1) . Le circuit de calcul de la 
derivee D_Acc comporte une sortie qui est connectee a une 
premiere entree d*un comparateur dont Tautre entree est 
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connecte a un generateur d*une valeur predeterminee d' une 
valeur SeuiLAnticipe, de sorte que sa sortie est active si la valeur 
SeuiLAnticIpe est depassee. Le signal de sortie du comparateur 
est alors transmise a une premiere entree d'une autre porte ET 

5 dont la seconde entree est connectee a un circuit pour detecter 
que Testinnation de couple transmis ECT est en cours 
dMncrementation par exemple en detectant revolution du 
compteur CPTR (83, Figure 6). La sortie de Tautre porte ET est 
alors utilisee comme ordre de desserrage anticipe du Frein de 

10 Parking Automatique. 

Dans un mode particulier de realisation, le seuil 
predetermine Seuil_Anticipe est une fonction predeterminee 
dependant du degre de pente mesure par le capteur d'angle de 
pente 7 (Figure 1). 

15 Le dispositif de mise en oeuvre de Tinvention comporte ^ 

cette fin un g6nerateur d'un seuil predetermine Seuil_Anticipe 
sous forme d'une table de valeurs de seuil adressee par la valeur 
du degre de pente mesure par le capteur d'angle ide pente 7. La 
valeur Seull_Anticipe est alors transmise au comparateur precite 

20 du dispositif de Tinvention. 

Dans un mode de realisation du procede de Tinvention, le 
service d'anticipation de la dynamique du demarrage comporte 
aussi une etape pour prendre en compte le temps de reponse du 
moteur electrique equipant le Frein de Parking Automatique ainsi 

25 que les differents jeux dans le mecanisme de freinage qu'il active. 

Dans le precede de Tinvention, il est prevu une anticipation 
du demarrage du frein de parking pour prendre en compte la 
dynamique du conducteur et le temps de r6ponse du systeme 
electromecanique. Le temps de reponse du systeme 

30 electromecanique est connu par mesures prealables. le cas 
echeant avec une procedure d'etalonnage. Soit Tr, ce temps de 
reponse. A chaque instant, sont determinees I'estimation de 
couple transmis ECT et ses derivees temporelles, comme 
(d/dt).ECT. Ces derivees temporelles permettent de prendre en 
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compte le dynamisme du conducteur, la valeur de la premiere 
derivee temporelle augmentant avec le dynamisme du conducteur 
Selon rinvention, on execute une etape de prediction par 
extrapolation. Dans un mode de realisation, on effectue alors une 
5 extrapolation ou prediction sur la ' valeur de prediction de 
Testimation de couple transmis par une relation de la forme 
rordre 1) : 

ECT_pr6dit(Tr) = ECT + Tr x (d/dt).ECT 

Un op^rateur pour executer une prediction doit done 
10 recevoir en entrees : 

- une valeur caracteristique de temps de reponse Tr, par 
exemple enregistree dans une memoire convenable etalonnee 
le cas echeant par un processeur de temps de reponse du 
systeme de frein de parking automatique ; 

15 - au moins une valeur en cours d'une estimation de couple 
transmis ECT_encours. 
L'operateur comporte alors un derivateur qui comporte de mani^re 
connue : 

- une m§moire d'une acquisition precedente d'une estimation de 
20 couple transmis ECT_ancien et dans un mode particulier de 

realisation une memoire d'un coefficient temporel Ta 
proportionnel au temps separant deux acquisition ou 
estimations de couple transmis ; 

- un soustracteur pour effectuer I'operation ECT_encours - 
25 ECT_ancien ; 

- un diviseur pour effectuer la derivation temporelle proprement 
dite par. une operation de la forme (ECT_encours - 
ECT_ancien)/Ta. 

L'operateur comporte aussi : 
30 - un multiplieur dont une entree est connectee a la memoire du 
temps de reponse Tr, et Tautre entree est connectee a la sortie 
du diviseur produisant la valeur (d/dt),ECT et dont la sortie 
produit la valeur Tr x (d/dt).ECT ; 



wo 2004/000622 




'CT/FR2003/001897 



43 



- un additionneur pour effectuer reparation ECT_predit(Tr) = 
ECT_encours + Tr x (d/dt).ECT. 

L'anticipation peut alors. selon le precede de I'invention, §tre 
ex6cut6e par I'execution d'un test dont le seuil. S_min_pr6dit 
5 et/ou S_max_predit, est predetermine. Un tel test est de la 
forme : S_min_predit < ECT_predit < S_max_pr§dit, de sorte que 
si le test est positif, un ordre de desserrage anticipe du frein de 
parking automatique est g§ner6 en sortie du calculateur 5 de 
commande du Frein de Pari<ing Automatique. 
10 Le dispositif de I'invention pour mettre en CBUvre le 

precede de I'invention comports au moins : 

- une memoire d'une valeur de seuil S_min_pr6dit et/ou 
S_max_pr6dit de test de desserrage S anticipation pour ' 
enregistrer de mani6re fixe ou callbrable en fonction d'un 

15 processeur de calibration des seuils d'anticipation au 
desserrage ; 

- un comparateur de la valeur de sortie de I'op^rateur precit§ 
pour executer une prediction sur la valeur d'estimation de 
couple moteur a au moins Tune des dites valeurs de seuil 

20 S_min_predit et/ou S_max_predit 

de sorte que soit produit un signal d'autorisation de desserrage 
anticipe du Frein de Partying Automatique si le comparateur est 
active. 

Dans un mode de realisation, le dispositif de I'invention est 
25 constitue par un processeur presentant une architecture logicielle 
en quatre blocs, i savoir : 
- un bloc de saisie des donn§es d'entr6e parmi lesquelles le 
regime moteur Wm, la Vitesse du vehicule Vv, I'angle de 
pente, le couple moyen estime Cme, le degre d'enfoncement 
30 de la p6dale d'acc§l§rateur TETA_Acc, notamment prelevees 

sur le bus CAN 1 ; 

- un bloc de trai.tement de signal applique sur les donnees 
d'entree qui opere particulierement des filtrages numeriques • 
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sur tout ou partie des donnees d'entree et realise des 
corrections d'echelles ou d'unites ; 

- un bloc d'initialisation des parametres du precede de 
I'invention comportant notamment les valeurs de seuil et les 

5 initialisations des'compteurs ; 

- un bloc d'execution du proc§d§ pour g§nerer un ordre de 
desserrage du Frein de Parking Automatique. 
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REVENDICATIONS 



1 - Proc§de d'assistance au d^marrage d'un vehicule 
comportant un groupe motopropulseur et un Frein de Parking 
Automatique 6quipe d'un moyen pour executer un ordre de 

5 desserrage ou de d§sactivation du Frein de Parking Automatique, 
caract6ris§ en ce qu'il consiste a executer, au moins apres une 
phase de d§marrage du groupe motopropulseur : 

• Une etape d'estimation d'une valeur de couple transmis qui 
§quiiibre le vehicule dans la pente ; 

10 • Une boucle consistant a executer un caicul incremental d'une 
estimation du couple transmis reellement a I'instant donne tant 
que I'estimation du couple transmis reellement est Insuffisante 
^ surpasser I'estimation de couple transmis ; puis 

• Une etape de production d'iin ordre de desserrage ou de 
15 d6sactivation du Frein de Parking Automatique. 

2 - Procede selon la revendication 1, caract6ris6 en ce 
que r6tape d'estimation d'une valeur de couple transmis qui 
equiiibre le vehicule dans la pente comporte une etape pour 
calculer un modele statique du vehicule dans la pente a partir 

20 d'une mesure d'un angle d'inclinaison delivree par un' capteur de 
pente (7) et de la connaissance d'une valeur d§terminee 
representative du rapport de transmission. 

3 - Proc§d§ selon ia revendication 2, caracteris§ en ce 
que, la mesure d'un angle d'inclinaison etant inferieure i un seuil 

25 donne, I'estimation d'une valeur de couple transmis qui §quilibre 
le vehicule dans la pente est augment^e d'une valeur determin§e. 

4 - Procede selon la revendication 3, caract§ris§ en ce 
que la valeur d6terminee d'augmentation de I'estimation d'une 
valeur de couple transmis qui equiiibre le vehicule dans la pente 

30 depend de la mesure de Tangle d'inclinaison. 

5 - Procede selon ia revendication 1, caracterise en ce 
que I'etape de caicul incremental (32) comporte : 
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- une 6tape de lecture d'une valeur de couple moyen efficace 
(Cme) assocl6e ^ I'etat dynamique du groups 
motopropulseur ; 

- une §tape de lecture d'une valeur de r^ginne du moteur 
5 (Wm) : 

- une etape de calcul de la d^rivee temporelle du r§gime 
moteur ; 

- une etape de determination du moment d'inertie du groupe 
motopropulseur (Jmot) et de calcul du couple resistant sous 

10 la forme d'un produit du moment d'inertie du groupe 

motopropulseur par la derives temporelle du regime moteur ; 

- une etape de determination d'une estimation de couple 
transmis selon une relation de la forme : ECT = Cme - Jmot x 

dt 

15 • 6 - Precede selon la revendication 5, caracterise en ce 
qu'll comporte une 6tape de re synchronisation de la lecture d'une 
valeur de couple moyen efficace (Cme) et d'une valeur de regime 
du moteur (Wm) de sorte que chaque couple de valeurs (Cme, 
Wm) corresponde d un m§me intervalle de temps. 

20 7 - Precede selon la revendication 6, caracte.ris§ en ce 

qu'il consiste S rajouter un d§lai predetermine, preferentiellement 
egal a trois periodes de passage au Point Mort Haut du moteur 
thermique du groupe motopropulseur, sur la valeur de re- 
synciironisation de la valeur de couple moyen estime pour tenir 

25 compte notamment du delai d'attente de remplissage du 
collecteur et de I'execution de I'allumage. 

8 - Precede selon la revendication 6 ou 7, caracterise en 
ce que 1' etape de re synchronisation consiste k appliquer la re 
synchronisation sur la valeur derives (D_Wm) du regime moteur 

30 Wm) entre deux echantillons separes par une duree de re 
synchronisation notamment selon la relation : D_Wm = [Wm(8)- 
Wm(1)]/duree, dans laquelle « duree » determine la periode de re 



wo 2004/000622 




•CT/FR2003/001897 



47 



synchronisation et Wm(1) et Wm(8) les valeurs de debut et de fin 
de periode de re synchronisation. 

9 - Precede selon Tune des revendications 5 a 8, 
caracterlse en ce que Tetape d'estimation du couple transmis 

5 (ECT) comporte : 

- une etape (S4) de comparaison d'une valeur d'estimation de 
couple transmis (ECT) a une valeur de seuil predeterminee 
(ECTseuil) ; 

- si la valeur predeterminee de seuil (ECTseuil) est depassee, 
10 une etape (S5) de test de la valeur de sortie d'un compteur 

(S3), incremente lors de chaque etape d'estimation de couple 
transmis (ECT), par rapport S une valeur de seuil 
predeterminee (Smin_loop„Deiay), 

- si la valeur de seuil predeterminee (SminJoop_Delay) est 
15 depassee, .une etape de production d'uh ordre d'autorisation de 

desserrage du Frein de Parking Automatique. 

10 - Precede selon la revendication 9, caracterise en ce 
que I'etape d'estimation de couple transmis ECT comporte de plus 
une etape pour executer un decalage predetermine de fa9on a 

20 reduire Teffet perturbateur de la mise en marche et/ou de Tarret 
de certains consommateurs secondaires (Consommateurs) 
d'energie ou de puissance fournie par le moteur thermique, en 
effectuant Toperation : 

ECT^Corr^k = ECT_k + g(Consommateurs) 

25 Une 6tape pr6alable pour d§terminer une plage dans laquelle le 
moteur peut etre considere comme au repos et une plage pendant 
laquelle un decalage g(Consommateurs) sur Testimation de 
couple transmis pouvant etre executee. 

11 — Precede selon la revendication 10, caracterise en ce 
30 que I'etape pour executer un decalage est effectuee a Tissue d'un 

test (103) au cours duquei quatre conditions sont combinees : 
Wm < Smax_Wm_idle 
ABS(D_Wm) < Smax_D_MJdle 
THETA Acc < Smax acc idle 
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D_Acc == 0. 
conditions dans lesquelles : 

Smax_Wm_idle represente une valeur de seuil en dessous de 
laquelle le regime moteur indique que le moteur est en §tat de 



Smax_D_M_idle represente une valeur de seuil en dessous de 
laquelle la valeur absolue ABS(D_Wm) de la derivee temporelle 
du regime moteur D_Wm indique que le moteur est en etat de 
repos ou regime de ralenti ; 
10 Smax_acc_idle represente une valeur de seuil en dessous de 
laquelle le degre d'enfoncement de la pedale d'accelerateur 
THETA_Acc indique que le moteur est en .6tat de repos ou 
regime de ralenti ; 
D_Acc represente la d§riv6e teniporelle du degre d'enfoncement 
15 THETA_Acc de la p6dale d'accelerateur qui est negative 
lorsque le conducteur releve le pied de la p6dale 
d'accelerateur ; 

de sorte que si le test (103) est negatif. le controle retourne § 
I'initialisation (102) d'un compteur (CPTR), le groupe 
motopropulseur etant repute non connecte aux roues motrices ; 
et de sorte que si le test (103) est positif, le controle passe ^ un 
test (104) oCj on regarde si le compteur (CPTR) est inferieur a une 
valeur de seuil (CPTR_seuil) predeterminee ; 

de sorte que si le test (104) est positif, le controle passe ^ une 
etape (105) au cours de laquelle une valeur de decalage 
« offset », initialement nulle lorsque le compteur (CPTR) est lui- 
m§me initialise d I'etape (102), est augmentee de la valeur de 
I'estimation ECT en cours ; 

puis, la valeur de compteur (CPTR) etant incrementee d'un 
pas lors d'une etape (106) et le controle retournant a I'etape de 
test (103) ; 

de sorte que si le test (104) est negatif, la valeur offset est 
transmise a une routine (107) de calcul d'une valeur de decalage 
de I'estimation de couple transmis ECT, valeur de decalage notee 



5 



repos ou regime de ralenti ; 



wo 2004/000622 




*CT/FR2003/001897 



49 



« offset_ECT » qui est egale au rapport de la valeur « offset » 
calculee lors de I'^tape (105) avec la valeur (CPTR_seuil) du 
compteur. 

12 - Proc6de selon I'une des revendications pr6c6dentes, 
5 caract^rlse en ce qu'il comporte une etape pour produire une 

information d'activit§ du conducteur de sorte que soit refuse le 
desserrage du Frein de Parking Automatique en cas de remontee 
de la piedale d'accelerateur. 

13 - Precede selon I'une des revendications precedentes, 
10 caracterise en ce qu'il comporte une etape pour detecter une 

demande de demarrage alors que le groupe motopropulseur n'est 
pas embraye. 

14 - Precede selon la revendication 13. caract6ris6 en ce 
que I'etape consiste, sans utiliser de capteur d'enfoncement de la 

15 p6dale d'embrayage, d d§tecter l'6tat embraye § I'aide de deux 
cartographies de I'estimation de couple transmis en fonction du 
degr6 d'enfoncement de la pedale d'accelerateur respectivement 
§tablies lorsque les roues sont embrayees et lorsque les roues ne 
sont pas embrayees et en comparant la valeur de I'estimation de 

20 couple transmis a chacune des valeurs de cartographies 
adressees par la mesure du degre d'enfoncement de la pedale 
d'accelerateur pour, si la comparaison a la premiere cartographie 
est positive produire une information caracteristique d'un 6tat 
debraye et si la comparaison a la seconde cartographie est 

25 positive produire une information caracteristique d'un etat 
embraye. 

15 - Precede selon la revendication 13. caracterise en ce 
que I'etape consiste en utillsant un capteur d'enfoncement de la 
pedale d'embrayage en tout ou rien a produire une information 

30 caracteristique d'un'etat embray§ ou debraye. 

16 - Precede selon I'une queiconque des revendications 
precedentes, caracterise en ce qu'il comporte une etape pour 
detecter le regime ^ vide, qui consiste a : 
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- comparer rinformatlon de coupie moteur estime (Cme) a deux 
fonctions d'estimation de regime d vide en rotation avec une 
estimation de couple transmis positif fp() et en rotation avec 
un.e estimation de couple transmis n6gatif fn() ; 

5 - a appliquer a la fonction fp() uri gain (G_Cme_PV) a vide 
appliqu6 sur le couple moteur estime (Cme), un decalage 
(Offset_Cme_PV) sur la valeur de couple moteur estime en 
position a vide, et la valeur en cours (Cme) pour produire une 
valeur de regime a vide en rotation avec une estimation de 
10 couple transmis positif a priori ; 

- .a appliquer a la fonction fn() un gain (G_Cme_NV) a vide 

appliqu6 sur le couple moteur estime (Cme), un decalage 
(Offset_Cme_NV) sur la valeur de couple moteur estime en 
position ^ vide, et la valeur en cours (Cme) pour produire une 
15 valeur de regime a vide en rotation avec une estimation de 

couple transmis negatif a priori ; . 

- a comparer la valeur du regime moteur (Wm) pour determiner 
si on se trouve dans un regime a vide, a rotation avec une 
estimation de couple transmis positif ou avec une estimation 

20 de couple transmis negatif ; 

- a autoriser le desserrage du Frein de Parking Automatique 
seulement si aucun regime a vide n'est detecte. 

17 - Precede selon Tune des revendications precedentes, 
caracterise en ce qu'll comporte une etape de detection de 
25 saturation du moteur thermique a haut regime de sorte que soit 
interdit le desserrage du frein de Parking Automatique en regime 
de saturation. 

18 - Precede selon Tune des revendications precedentes, 
caracterise en ce qu'il comporte une etape pour produire un 
30 service de demarrage « a plat » sans seuil sur Tappui de la 
pedale d'accelerateur qui consiste : 



a produire un ordre de desserrage du frein de parking sur la 
seule determination que ['estimation de couple transmis ECT 
est superieure au seuil predetermine ECTseuil et, 
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particulierement sans tester un seuil sur I'appui de la pedale 
d'acc6lerateur ; 

- a initialiser une variable d'etat lors du demarrage du vehicule 
pour indiquer que la pedale d'accelerateur n'a pas encore ete 

5 enfonceei la variable etant representee par Acc_Was_NonZero 
= 0 ; 

- a lire une variable representative de Tetat de repos du moteur 

(Repos) ; 

- a traiter la variable Acc_Was_NonZero de sorte qu^elle reste a 
10 « 1 » des que I'accelerateur a ete appuye et jusqu'a ce que la 

variable Repos retourne a « 1 » ; 
et en ce qu'il consists alors a autoriser le demarrage « a plat » 
quand la variable Acc_Was_NonZero vaut « 0 » et a tester que 
Testimation de couple transmis ECT est superieure a une valeur 
15 de seuil ECTSeuil pour autoriser le desserrage du Frein de 
Parking Automatique et ainsi assurer l@ decoliage du vehicule en 
le retenant sur une certaine plage d'acceleration, 

19 - Precede selon la revendication 18, caracterise en ce 
qu'il consiste a etendre le service de demarrage « a plat » a un 

•20 service de demarrage en descente, premiere vitesse engages. 

20 — Precede la revendication 18, caracterise en ce quMI 
consiste a etendre le service de demarrage « a plat » a un service 
de demarrage en descente, rapport de marche arriere engage. 

21 - Precede selon Tune des revendications prec§dentes, 
25 caracterise en ce qu'll comporte une 6tape de detection d'un 

exces de tangage et une etape pour interdire le desserrage du 
Frein de Parking Automatique en situation de demarrage si le 
tangage du vehicule appliqu§ par exemple par un mouvement trop 
important des passagers du vehicule -depasse un certain seuil 
30 predetermine. 

22 ~ Procede selon I'une des revendications precedentes, 
caracterise en ce quMI comporte une etape pour determiner un 
terme d'anticipation sur Tordre de desserrage du Frein de Parking 
Automatique en fonction de valeurs predeterminees d'anticipation 
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qui consiste, lors de I'elaboratlon de I'ordre de desserrage du 
Frein de Parking Automatique. g ex6cuter aussi une etape de 
mesure du degre d'enfoncement de la pedale d'accel6rateur 
Teta_Acc, puis d mesurer une derives temporelle du signal 
5 Teta_Acc de degre d'enfoncement, soit D_Acc, et S comparer 
cette vaieur instantanee de derives D_Acc avec un seull 
predetermine Seuil_Anticipe, de sorte que si la Vitesse de 
variation du degre d'enfoncement D_Acc est superieure a une 
vaieur Seuil_Anticipe, la boucle d'incrementation de la vaieur 
10 d'estimation de couple transmis ECT soit interrompu avant que ie 
test (33 ; Figure 2) soit vrai et pour produire de maniere anticipee 
I'ordre de desserrage du Frein de Parl<ing Automatique. - 

23 - Disposltif. d'assistance au d^marrage en cote d'un 
vehicule comportant un groupe motopropulseur et un Frein de 

15 Parking Automatique §qulp§ d'un moyen (7, 8) pour executer un 
ordre de desserrage ou de desactivatjon du frein de parking en 
mettant en oeuvre. Ie precede selon I'une au molns des 
revendications pr§cedentes, caract6ris§ en ce qu'll comporte un 
calculatfeur (5) d'un ordre de desserrage connecte a un capteur 

20 (7) du degre de pente dans laquelle se trouve engage Ie vehicule 
et a un capteur delivrant une information sur Ie regime ou Vitesse 
de rotation du groupe motopropulseur du vehicule et caracterise 
par Ie fait que Ie calculateur (5) comporte un moyen d'estimation 
du couple transmis (ECT) connecte a une premiere entr6e d'un 

25 moyen de comparaison dont une seconde entree est connect6e a 
un moyen pour produire une vaieur de seuil de couple transmis 
correspondant au maintien du vehicule. de sorte qu'une borne de 
sortie dudit moyen de comparaison produise un ordre de 
desserrage (11) a destination du frein de parking electrique (7, 8). 

30 24 - Disposltif selon la revendication 23, caracterise en ce 

qu'il comporte : 

• un premier module de lecture du couple moyen efficace Cme 
qui est fourni par un calculateur (3) du moteur sous forme 
d'une information circulant sur Ie bus (1) du vehicule. 
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• un deuxieme module de lecture .de la vitesse instantanee Wm 
de rotation du moteur thermique qui est fourni par le 
calculateur du moteur (3) sous forme d'une information 
circulant sur le bus (1) du vehicule. 

5 • un troisieme module permettant de calculer la derivee 

dWm 

temporelle de la vitesse de rotation a la sortie du groupe 

motopropulseur k partir de la donnee de la vitesse de rotation 
ou regime moteur pr6leve par le deuxieme module ; 

• un quatrieme module pour calculer le produit d^une vaieur du 
10 moment d'inertie Jmot caracteristique de Tinertie du moteur 

ainsi que la vaieur de sortie dudit troisieme module ; 

• un cinquieme module pour soustraire la vaieur de sortie du 
quatrieme module, presentee a une entree de soustraction du 
cinquieme module, de la vaieur de sortie du dit premier module 

15 . de sorte qu'a sa sortie soit presentee une vaieur instantanee 
de I'estimation de couple transmis instantanee produite selon 

une relation : EOT = Cme - Jmot x 

dt 

25 - Dispositif selon Tune des revendications 23 ou 24. 
caracteris6 en ce que, les valeurs de couple moteur estime (Cme) 

20 et de regime moteur (Wm) etant fournis sur des trames d'un bus 
(1) par un calculateur de controle du moteur (3), il comporte un 
circuit de re synchronisation (67). 

26 - Dispositif selon la revendication 25, caracterise en ce 
que le circuit de re-synchronisation (67) comporte : 

25 - une memoire qui contient une table sur un cycle de paires de 
donnees de sorte que soit associe le numero d'ordre d'une 
vaieur representative d'un premier mot regu sur sa premiere 
entree avec un numero d'ordre d'une vaieur representative 
du numero d'ordre d'un second mot regu, 

30 - des registres de suites de valeurs successives du premier 
mot et ou du second mot et 
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- un moyen, pour, en fonction des associations de num6ros 
d'ordre de la memoire precit§e pour appllquer en sortie un 
couple d'un premier mot at d'un second mot correspondant S 
un seul et meme instant de calcul et pour presenter le 
5 couple de mots re synchronises est a des bornes de sortie 

(68. 69). 

27 - Dispositif selon la revendication 25 ou 26. caract§ris6 
en ce que le circuit de re synchronisation (67) travaille 
essentiellement sur le regime moteur et permet d'expioiter un 
10 decalage dans le m§canisme de mise a disposition de couples de 
mots (Cme. Wm) un effet caracteristique lors de l'accel§ration du 
moteur thermique et qui comporte : 

un registre de synchronisation (70) de {'estimation de 
couple transmis (Cme) ; 
15 un s^quenceur (71) qui regoit un signal (56) indicatif de 

point mort haut et qui transmet des ardres d'6criture (72) et de 
lecture (73) au registre (70) ; 

un registre (74) d'une valeur disponible d'estimation du 
couple transmis synchronise ; 
20 une pile (76) de registres dans laquelle est maintenue une 

pluralite de valeurs successives du regime moteur (Wm) acquis a 
des instants successifs sur le bus CAN (1) ;. 

un circuit differentiateur (79) qui comporte : 

- une entree positive connectee a une sortie de lecture de la 
25 pile (76). sur laquelle est disponible la valeur la plus ancienne 

du regime moteur Wm maintenue dans la pile (76), et • 

- une entree negative ^ laquelle est connectee la valeur la plus 
recente du regime moteur disponible aussi sur la borne 
d'entree (66) du module (67) ; 

30 - Une entree (80) qui regoit une. valeur representative « duree » 
de la duree §coulee lors de Tacquisition entre la valeur la plus 
ancienne, et la valeur la plus recente de sorte qu'a la sortie 
(81) du circuit differentiateur (79) soit disponible une valeur 
representative d'une valeur synchronisee de la derivee 
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temporelle moyenn§e du regime moteur selon una relation de 
la forme : 

D_Wmsyno = [Wm(8)-Wm(1)]/dur§e ; 
chargee dans un registre (82). 
5 28 - Disposltif selon la revendication 27, caracterlse en ce 

que une borne de commande d'ecriture du registre (82) 
maintenant une valeur synchronis^e de la derivee temporelle 
moyennee du regime moteur est connectee au sequenceur (71) 
que g§re un registre (86) dans lequel est epregistree une valeur 
10 de decalage temporel ou retard AT qui correspond ^ un retard 
desire de transmission des valeurs synchronisees au reste de 
I'estimateur de sorte qu'on pulsse tenir compte notamm.ent : 
- du delai de remplissage du collecteur du moteur thermique, et 
.- du d6lai d'allumage lorsque le moteur thermique est en phase 
15 d'acceleratlon comme c'est le cas lors d'un demarrage en 
cote. 

29 - Disposltif selon la revendication 24, caract6ris6 en ce 
qu'il comporte un compteur (90) qui maintient une valeur 
numerique CPTR et la met a jour a chaque evenement pr§sente S 

20 son entree notee « + » en I'augmentant d'une valeur 
predeterminee comme « 1 » ; 

une entree (91) sur laquelle est chargee la valeur ECT_k 
une valeur en cours d'incr6mentation de I'estimation de couple 
transmis et qui est connect§e, d'une part, ^ I'entr6e d'un circuit 

25 (93) de detection de I'arriv6e d'une valeur ECT_k et d une 
premiere entree d'un comparateur (92) ; 

la sortie de detection du module (93) de detection d'arrivee 
d'un 6chantillon ECT_k est connectee a I'entr6e de commande 
d'increfnentation du compteur (90) dont la borne de sortie de 

30 lecture est connect6e ^ une premiere entree d'un comparateur 
(93) ; 

un registre (94) contenant une valeur de seuil ECTseuil. et 
transmise a une seconde entree du comparateur (92) ; 
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le comparateur (92) comporte une premiere sortie (96) et 
una seconde sortie (95), complementaires I'une de i'autre, de 
sorte que si le test r6alis6 par le comparateur (92) est posltif, la 
premiere sortie (96) passe ^ I'etat actif et est connectee ^ une 
5 premiere entree d'une porte ET (97). tandls que la seconde sortie 
(95) passe a I'etat inactif et est connect§e a une borne d'entree 
de remise a une valeur initiale comme la valeur '0' du compteur 
(90) : 

un second comparateur (98) dont una premiere entree 
10 regolt la valeur de comptage CPTR disponible dans la compteur 
(90) et dont une seconde entree est connectee ^ un registre (99) 
maintenant la valeur de comptage maximale a I'issue de laquelle 
I'autorisation de desserrage peut etre executee ; 

de sorte que, quand le test realis§ par le second 
15 comparateur (98) est posltif, sa sortie passe § I'etat actif et est 
connectee S une seconde entree de la porte ET (97) de sorte que 
la sortie (100) de la porte ET (9)7 passe ^ I'etat actif pour 
indiquer une autorlsation de desserrage du Frein de Parking 
Automatlque. 

20 30 - Dispositif selon la revendication 29, caracterise en ce 

qu'il comporte un registre (99) contenant une valeur 
(Smin_Lop_Delay) determinee en fonction de la periode 
d'echantiilonnage ou cadence de boucle at du delai ou retard 
desire entre le premier depassament par la valeur de couple 

25 transmis estime EOT de la valeur de seulf ECTseun et la realisation 
de I'ordre de desserrage du frein de parking FPA, le registre (99) 
comportant un moyen d'§criture d'une valeur ainsi determinee de 
Smin^Lop_Delay qui est activ6 lors de I'Initialisation du v^hicule 
ou bien lors de sa fabrication ou lors de sa maintenance ^ I'aide 

30 d'un outil de production connu de I'homme de metier, ou bien lors 
de la detection d'un type de conducteur r6alisee a I'aide du 
calculateur de bord 1 qui transmet sur le bus 1 une valeur 
caracteristique de Smin_Lop_Delay associea au conducteur 
detecte a I'aide par exemple de la cle de demarrage ou du type de 
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conducteur selon un algorithme de detection du type de condulte 
effectue par le conducteur. 

31 - Dispositif selon la revendication 30, caracterise en ce 
que, a Taide d'un additionneur qui effectue Toperation : 

5 ECT_Corr_k = ECT_k + g(Consommateurs), la valeur d'estimation 
de couple transmis ECT regue a la borne (91) regoit de plus un 
decalage predetermine de fagon a reduire Teffet perturbateur de 
la mise en marche et de Tarret de certains consommateurs 
secondaires d'energie ou de puissance fournie par le moteur 
10 thermique, decalage effectue en amont du circuit (91) de 
detection et de I'entree du comparateur (92). 

32 - Dispositif selon la revendication 31, caracterise en ce 
quMI comporte un circuit pour ex6cuter un decalage selon I'etat de 
regime a vide ou en charge. 
15 33 - Dispositif selon Tune des revendications 23 a 32, 

caracterise en ce qu'il comporte un. circuit (150 - 172) pour 
detecter I'activit^ du conducteur a Taide de deux comparateurs 
(151, 152) de . la derivee temporelle (D_Acc) du degre 
d'enfoncement de la pedaie d'accelerateur a un intervalle de 

0 degre d'enfoncement (SMIN_D_Acc_Takeoff, 

SMAX_D_Acc_Takeoff) dans deux registres (153, 154) et a Taide 
d'une porte ET (156) pour valider Tordre de desserrement du 
Frein de Parking Automatique. 

34 - Dispositif selon Tune des revendications 23 ^ 33, 

5 caracterise en ce qu'il comporte un circuit (160-172) pour detecter 
Tetat embraye ou non embraye du groupe motopropulseur a Talde 
d'une plurallte de cartographies (163, 164) contenant una suite de 
valeurs d'estimation de couple transmis (ECT) en fonction du 
degre d'enfoncement de la p6dale d'accelerateur etablies selon 

0 que I'embrayage est ou non actif, a Taide d*une porte ET (171) 
pour valider la production de Tordre de desserrage du Frein de 
Parking Automatique en fonction du type de conducteur, du degre 
d'enfoncement de la pedaie d'accelerateur (TETA_Acc) et de 
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I'estimation de couple transmis (ECT), une porte ET (171) validant 
Tordre de desserrement du Frein de Parking Automatique. 

35 - Dispositif selon I'une des revendications 23 a 34, 
caract6ris6 en ce qu'il comporte un circuit (180 - 195) pour 

5 detecter l'§tat a vide du vefijcule selon le sens de rotation qui 
comporte deux generateurs (181 , 182) d'une fonction determinant 
le regime moteur a vide, connectes a deux oomparateurs (190, 
191) de la valeur instantanee du regime moteur (Wm), et de deux 
portes ET (192, 193) pour valider un ordre de desserrement du 
10 Frein de Parking Automatique. 

36 - Dispositif selon I'une des revendications 23 a 35, 
caract§rise en ce qu'il comporte un circuit (200 - 206) pour 
determiner un etat de saturation du moteur thermique qui 
comporte un comparateur (201) pour determiner si le regime 

15 moteur (Wm) et pour appliquer ou non une valeur corrig§e dans 
un moyen de correction (202, 203) de. valeurs de couple moteur 
estim§ (Cme). - . • 

37 - Dispositif selon I'une des revendications 23 a 36, 
caracterise en ce qu'il comporte un circuit pour mettre en oeuvre 
un service de demarrage «a plat » qui comporte essentiellement : 

- un circuit pour activer le service de demarrage a plat lors de la 
configuration du veliicule a la production, ^ la maintenance ou 
lors de la detection du type de conducteur ou du conducteur 
lorsque ce dernier prend place dans le veinicule qui produit un 
signal. logique ^ « 0 » si le service n'est pas impl§ment6 et S 
« 1 » si le service est implements ; 

- un circuit de detection de situation « S plat » pour d§tecter que 
le sigiial representatif de I'angle d'inclinaison produit par le 
capteur d'angle de pente (7) est en valeur absolue inferieure a 
une valeur de seuil enregistree dans un registre convenable et 
representative de la limite de situation « a plat » ; 

- une premiere porte ET pour combiner les signaux de sortie du 
circuit pour activer le service de demarrage ^ plat et du circuit 
de detection de situation « a plat » ; 
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- un circuit pour elaborer la variable Acc_Was_NonZero qui 
comporte un comparateur du degr6 d'enfoncement de la pedale 
d'accelerateur a un seuil d'enfoncement tr^s faible 
predetermine et un circuit de remise a zero des que la variable 

5 Repos issue du reste du dispositif de demarrage de Tinvention 
retourne ^ « 0 » ; 

- un circuit pour tester la valeur de Testimation de couple 
transmis ECT issue du reste du dispositif de demarrage de 
rinvention a une valeur de seuil ECTSeuil et pour produire un 

10 ordre de desserrage du Frein de Parking Automatique ; 

- une seconde porte ET pour combiner Tordre de desserrage « a 
plat » issu du circuit pour tester la valeur de Testimation de 
couple transmis ECT a la sortie de la premiere porte ET et dont 
la sortie est connectee au contrSIeur du moteur electrique du 

15 Frein de Parking Automatique. 

38 - Dispositif selon Tune des revendications 23 a 37, 
caracteris6 en ce quMI comporte un circuit pour mettre en oeuvre 
un service de demarrage en descente, premiere vitesse engag4e 
qui comporte : 

20 - un circuit pour activer le service de demarrage « en descente, 
premiere vitesse engagee » lors de la configuration du vehicule 
a la production, a la maintenance ou lors de la detection du 
type de conducteur ou du conducteur lorsque ce dernier prend 
place dans le vehicule qui produit un signal logique a « 0 » si le 

25 service n'est pas implemente et a « 1 » si le service est 
implements ; 

- un circuit de detection* de situation « en descente, premiere 
vitesse engagee » pour detecter que le signal representatif de 
Tangle d'incjinaison produit par le capteur d'angle de pente 7 

30 est inferieure a une valeur de seuil negative enregistree dans 
un registre convenable et representative de la limite de 
situation « en descente, premiere vitesse engagee » ; 

- une troisieme porte ET pour combiner les signaux de sortie du 
circuit pour activer le service de demarrage « en descente, 
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premiere Vitesse engagee » et du circuit de detection de 
situation « en descente, premiere vitesse engagee » ; 

- une quatrieme porte ET pour combiner la sortie de la troisieme 
porte ET et la sortie du circuit pour tester la vaieur de 

5 Testimation de couple transmis ECT Issue du reste du dispositif 
de demarrage de Tinvention a une vaieur de seuil ECTSeuil et 
pour produire un ordre de desserrage du Frein de Parking 
Automatique de situation « en descente, premiere vitesse 
engagee ». 

10 39 - Dispositif seion Tune des revendications 23 a 38, 

caracterise en ce quMI comporte un circuit pour mettre en oeuvre 
un service de demarrage en descente en « marche arridre » qui 
comporte : 

- un circuit pour activer le service de demarrage « en descente, 
15 Vitesse de marche arriere engagee » lors de la configuration du 

v^hicule a la production, a la maintenance ou lors de la 
detection du type de conducteur ou du conducteur lorsque ce 
dernier prend place dans le vehicule qui produit un signal 
logique a « 0 » si le service n'est pas implemente et a « 1 » si 
20 le service est implemente ; 

- un circuit de detection de situation « en descente, vitesse de 
marche arriere engagee » pour detecter que le signal 
representatif de Tangle dMnciinaison produit par le capteur 
d'angle de pente 7 est superieure a une vaieur de seuil positive 

25 enregistr6e dans un registre convenable et representative de la 
limite de situation « en descente, vitesse de marche arriere 
engagee » ; 

- une troisieme porte ET pour combiner les signaux de sortie du 
circuit pour activer le service de demarrage « en descente, 

30 Vitesse de marche arriere engagee » et du circuit de detection 
de situation « en descente, vitesse de marche arriere 
engagee » ; 

- une quatrieme porte ET pour combiner la sortie de la troisieme 
porte ET et la sortie du circuit pour tester la vaieur de 
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Testimation de couple transmis ECT issue du reste du dispositif 
de demarrage de rinventlon a une valeur de seuil ECTSeuil et 
pour produire un ordre de desserrage du Frein de Parking 
Automatique de situation « en descente, vitesse de marciie 
5 arriere engagee ».' 

40 - Dispositif selon I'une des revendications 23 a 39, 
caracteris6 en ce quMI comporte un circuit pour detecter un exces 
de tangage dont la sortie est active si I'exces de tangage depasse 
un seuil predetermine dans un registre, la sortie du circuit pour 

10 detecter un exces de tangage etant connbinee par une premiere 
entree inverseuse d'une porte ET, dont une autre entree est 
connectee a la sortie du dispositif pr^cedemment decrite sur 
laquelle se trouve I'ordre de desserrage du Frein de Parl<ing 
Automatique, et la sortie de la porte ET produisant I'ordre de 

15 desserrage du Frein de Parking Automatique en dehors d'un 
exces de tangage. 

41 - Dispositif selon la revendication 40, caracterise en ce 
que le circuit pour detecter un exces de tangage comporte une 
borne d'entree qui regoit un signal produit par le capteur d'angle 

20 de pente (7) qui presente une resolution suffisante pour detecter 
un exces de tangage, transmis a I'entree d'un circuit pour 
produire un signal representatif de la derivee temporelle du signal 
de detection de Tangle d'inclinaison dont la sortie est connectee a 
une entree d'un comparateur dont Tautre entree est connectee a 

25 un registre maintenant une valeur de seuil d'exces de tangage. La 
sortie du comparateur est active quand la derivee du signal 
representatif de Tangle d'inclinaison du capteur 7 est sup6rieure 
au seuil predetermine. 

42 - Dispositif selon la revendication 41, caracterise en ce 
30 qu'il comporte un generateur de valeurs de seuil d'exc§s de 

tangage en fonction de Tangle dMnclinaison produit par le capteur 
(7) pour produire la valeur de seuil d'exces de tangage. 

43 - Dispositif selon la revendication 42, caracterise en ce 
que le generateur de valeurs de seuil d'exces de tangage 
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comporte une premiere serie de valeurs de seuil dans un premier 
sens de d6marrage et une seconde serie de valeurs de seuil dans 
un second sens de demarrage. 

44 - Dispositif selon Tune des revendications 23 a 43, 
5 caract6rise en ce quMI comporte uri circuit pour apporter un 

service d'anticipation de la dynamique du demarrage qui 
comporte un .circuit pour calculer la d6rivee temporelle D_Acc du 
signal Teta_Acc de degre d'enfoncement fourni par le capteur 
d'angle de pente (7 ; Figure 1) connecte a une premiere entree 
d'un comparateur dont Tautre entree est connecte a un 
generateur d'une valeur predeterminee d'une valeur 
SeuiLAnticipe, de sorte que sa sortie est active si la valeur 
Seuil_Anticipe est depassee dont le sijgnal de sortie du 
comparateur est alors transmis ^ une premiere entree d'une autre 
porte ET dont la seconde entree est connectee ^ un circuit pour 
detecter que Testimation de couple transmis ECT est en cours 
d'incrementation par exemple en d6tectant revolution du 
compteur CPTR (83 ; Figure 6) et la sortie de Tautre porte ET est 
alors utilisee comme ordre de desserrage anticipe du Frein de 
Parking Automatique. 

45 - Dispositif selon la revendication 44, caracterise en ce 
qu'il comporte aussi un generateur d'un seuil predetermine 
SeuiLAnticipe sous forme d'une table de valeurs de seuil 
adressee par la valeur du degre de pente mesure par le capteur 
d'angle de pente (7), la valeur SeuiLAnticipe etant alors 
transmise au comparateur precite. 

46 - Dispositif selon Tune des revendications 23. a 46, 
caracterise en ce qu'il comporte aussi un circuit pour prendre en 
compte le temps de reponse du Frein de Parking Automatique et 
le dynamisme du conducteur en executant une anticipation ou 
prediction (ECT_predit) sur Testimation de couple transmis (ECT) 
qui comporte : 

- un operateur de prediction pour executer une operation de la 
forme : ECT_predit(Tr) = ECT + Tr x (d/dt).ECT, dans laquelle 
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Tr est une valeur caracteristique du temps de reponse du 
systeme electromecanique et la derivee temporelle 
((d/dt).ECT) sur Testimation de couple transmis est une 
estimation du dynamisme du conducteur ; 
- . un operateur de test de la prediction sur Testimation de couple 
transmis (ECT_predit) a au moins un seuil (S_min_pr6dit et/ou 
S_max_predit) de test de desserrage a anticipation 
predetermine, enregistre et/ou calibrable dans une m^moire, 
de sorte que soit produit un ordre de desserrage anticipee du 
Frein de Parking Automatique si Poperateur de test est active. 
47 - Dispositif selon I'une des revendications 23 a 46, 
caracterise en ce quMI comporte un processeur presentant une 
architecture logicielle en quatre blocs : 
- un bloc de saisie des donn^es d*entree parmi lesquelles le 
regime moteur Wm. la vitesse du v§hicule Vv, I'angle de 
pente, le couple moyen estime Cnrie, le degre d'enfoncement 
de la p§dale d'accelerateur TETA_Acc, notamment prelevees 
sur le bus CAN (1) ; 

- un bloc de traitement de signal appliqu6 sur les donnees 
d'entree qui opere particulierement des filtrages numeriques 
sur tout ou partie des donnees d'entree et realise des 
corrections d'echelles ou d*unites ; 

- un bloc d'initialisation des parametres du precede de 
rinvention comportant notamment les valeurs de seuil et les 
initialisations des compteurs ; 

- un bloc d'execution du precede selon Tune des. revendications 
1 a 22 pour generer un ordre de desserrage du Frein de 
Parking Automatique. 
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